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1. APRESENTACAO

Este documento apresenta o curso de Bacharelado em Engenharia de Robés
da Universidade Federal do Rio Grande — FURG, oferecido pelo Centro de Ciéncias
Computacionais — C3. O documento € uma construgdo coletiva envolvendo
docentes, técnicos e representantes da comunidade, e constitui instrumento
orientador do curso, estabelecendo diretrizes pedagogicas, estrutura curricular e
procedimentos académicos necessarios a formagado de Engenheiros de Robos.

A integragcdo entre inteligéncia artificial e sistemas fisicos representa o
proximo salto evolutivo tecnoldgico, expandindo a atuagao da IA do processamento
digital para rob0s capazes de perceber, compreender e atuar no mundo real. Essa
evolucdo da cognicdo artificial para a acao fisica inteligente promete impactos
disruptivos comparaveis ao advento dos computadores pessoais e smartphones.
Grandes poténcias ja investem massivamente no desenvolvimento de robds
autdbnomos e sistemas inteligentes, antecipando transformactes profundas na
economia global. Embora o Brasil tenha reconhecido essa urgéncia estratégica
com investimentos significativos em inteligéncia artificial, a auséncia de cursos
publicos de Engenharia de Robds mantem uma lacuna critica que compromete
nossa capacidade de desenvolver tecnologia nacional e competir nesta nova
economia, correndo o risco de aumentar ainda mais a dependéncia por solugdes
tecnologicas estrangeiras.

Neste contexto, o curso aqui apresentado visa suprir uma lacuna estrategica
na formacao superior publica, contribuindo para a formacdo de recursos humanos
especializados e o fortalecimento da pesquisa, inovagdo e desenvolvimento
tecnolégico em robotica no pais. Este curso fundamenta-se na Resolugdo
CNE/CES n° 2, de 24 de abril de 2019, que institui as Diretrizes Curriculares
Nacionais do Curso de Graduagdo em Engenharia, na Lei de Diretrizes e Bases da
Educacgao Nacional (Lei n® 9.394/1396), e nas normativas institucionais da FURG.

1.1. Historico da FURG

A Universidade Federal do Rio Grande (FURG) foi criada em 19689,
consolidando-se como uma instituicdo federal de ensino superior ampla e diversa,
com reconhecida vocagdo em ecossistemas costeiros e oceanicos. Sua missado
institucional & “promover o avango do conhecimento com exceléncia, formando
profissionais-cidaddos comprometidos com o desenvolvimento humano e a
melhoria da qualidade socioambiental, com foco nos ecossistemas costeiros e
oceanicos”. Oferece formagdo em multiplas areas do conhecimento, orientando



suas agdes educacionais pelo principio da indissociabilidade entre ensino,
pesquisa, extensdo e inovagdo tecnologica. O Plano de Desenvolvimento
Institucional (PDI 2024-2028) articula esta atuacdo atraves de quatro eixos
estratégicos: Exceléncia Académica e Inovacao; Desenvolvimento Regional e
Impacto Social; Desenvolvimento e Modernizagao Institucional; e Sustentabilidade
e Compromisso Ambiental.

A vocagdo historica para 0s ecossistemas costeiros e oceanicos,
formalizada em 198/, constitui um diferencial institucional que potencializa a
inovacdo em diversas areas do conhecimento. Esta identidade fortaleceu-se com
marcos como a incorporagdo do Navio Oceanografico “Atlantico Sul” em 1976 e a
criagdo da Estacdo Marinha de Aguacultura em 1989. As politicas institucionais de
ensino priorizam a formacé&o integral e humanistica, a flexibilidade curricular e a
responsabilidade social em todas as areas de formacdo. Na pesquisa, a FURG
busca a qualificacdo continua nas diferentes areas do conhecimento, incentivando
pesquisas interdisciplinares e estabelecendo parcerias nacionais e internacionais.
A extensao universitaria promove a integracao com a sociedade, contribuindo para
o desenvolvimento econdmico e social dos territorios onde a universidade atua.

A FURG tem trajetoria solida em areas relacionadas a robotica que remonta
ao proprio nascimento da Engenharia de Computagdo na instituicao. O curso de
Engenharia de Computacao foi criado em 1993 e teve seu primeiro ingresso em
1994, com a primeira turma formada em 1998, ja incorporando desde entdo
disciplinas e atividades relacionadas a robdtica em seu curriculo.

Em 2008, quando o curso integrou-se ao entao recem fundado Centro de
Ciéncias Computacionais — C3, essa expertise em robdtica foi consolidada e
expandida. Hoje, o C3 conta com professores especialistas em robotica,
inteligéncia artificial e areas afins, além de um programa de pos-graduagao (cursos
de mestrado e doutorado) com linha de pesquisa especifica em "Robdtica, e
Automacao Inteligentes" e disciplinas como "Introducao a Robadtica Inteligente’,
"Modelagem e Controle de Rob6s", "Robot Perception” e “Sistemas Inteligentes”.
Essa trajetoria de mais de trés décadas demonstra uma solida reputagao nacional,
apoiada por um corpo docente qualificado e infraestrutura laboratorial avangada.

Além disso, a unidade iTec/FURG — Centro de Robotica e Ciéncia de Dados,
credenciada na rede Embrapii desde 2020, representa um dos principais centros de
robdtica do pais, consolidado a partir do amadurecimento de grupos de pesquisa
que ha duas decadas desenvolvem projetos de Pesquisa, Desenvolvimento e
Inovacao na area de sistemas roboticos e automacgao. Com alta capacidade de
mobilizagdo de recursos humanos e financeiros, a unidade contrata anualmente
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projetos de pesquisa e inovacao industrial que movimentam milhdes de reais em
parcerias com empresas nacionais, reunindo uma equipe multidisciplinar de
estudantes, docentes e técnicos provenientes de multiplas unidades académicas
da FURG. Seus laboratorios avancados incluem frotas de rob6s moveis terrestres e
subaquaticos, sistemas de captura de movimentos e visdo computacional,
enquanto seu reconhecimento nacional e internacional se materializa em
importantes credenciamentos como embaixador brasileiro do Deep Learning
NVIDIA Institute e laboratdrio cadastrado na ANP, evidenciando a maturidade e
continuidade histdrica da area na instituigao.

Esse cenario oferece condicbes ideais para a criagdo do curso de
Engenharia de Robds, articulando-se as politicas institucionais de ensino,
pesquisa, extensdo e inovacao tecnologica para formar profissionais preparados
para enfrentar os desafios contemporaneos da automagao inteligente, contribuindo
para a soberania tecnologica nacional.

1.2. Justificativa de Criag&o do Curso

A inteligéncia artificial atravessa uma transformacgao histdrica: deixa de ser
apenas processamento de dados para ganhar corpo e movimento, migrando do
ambiente digital para sistemas que percebem, compreendem e agem no mundo
real. Esta evolugdo representa o nascimento da IA Fisica — a convergéncia entre
aprendizado de maquina, controle automatico, percepgao computacional e
integragdo mecatronica, criando sistemas auténomos capazes de sentir, decidir e
agir em ambientes complexos e imprevisiveis.

Diferentemente dos algoritmos tradicionais que operam sobre dados
estruturados em ambientes controlados, a IA Fisica enfrenta a incerteza do mundo
real: processa sinais sensaoriais ruidosos em tempo real, toma decisdes sob
pressdo temporal e executa acées precisas em cenarios dinamicos. A robdtica se
apresenta, assim, como a disciplina que materializa essa ponte entre o digital e o
fisico, transformando a cognigdo artificial em acéo inteligente.

Este campo € estratégico para o desenvolvimento nacional, especialmente
em funcdo da necessidade de autonomia tecnologica e competitividade global.
Desde a fundagdo do Robotics Institute da Carnegie Mellon University em 1979,
primeiro departamento académico dedicado exclusivamente a robdtica, a
formacdo de Engenheiros de Robds tornou-se um eixo estratégico de pesquisa e
inovagdo em paises desenvolvidos. Paises como Estados Unidos, Japao, Alemanha
e Canada ja possuem cursos consolidados em Engenharia de Rob6s, em



instituicGes renomadas como Carnegie Mellon University, University of Michigan e
University of Toronto.

No Brasil, essas tecnologias ja se manifestam concretamente, com robds
colaborativos, veiculos autbnomos e drones ocupando cada vez mais espaco na
industria nacional. A demanda por essas tecnologias cresce exponencialmente,
mas esbarra em uma limitacdo estratégica: a escassez de profissionais
especializados. Essa lacuna na formac&o especializada compromete diretamente a
autonomia tecnologica nacional e freia o desenvolvimento de solugdes adaptadas
as realidades brasileiras.

Em territério nacional, a oferta de cursos de Engenharia de Robds
permaneceu inexistente até 2020, quando a Fundacao Educacional Inaciana Padre
Saboia de Medeiros — FEI langou o primeiro bacharelado privado. A inexisténcia de
alternativas em universidades publicas mantém uma lacuna critica, sobretudo
diante da crescente adogédo de robds em diversos setores da industria nacional. A
demanda por profissionais capazes de projetar sistemas autdbnomos e inteligentes
supera, hoje, a capacidade de formagdo do pais. Essa caréncia limita o
desenvolvimento de competéncias essenciais e representa um desafio estratégico
diante da crescente demanda por profissionais qualificados na area.

O Engenheiro de Robb0s surge para preencher esse vacuo estrategico.
Enquanto o Engenheiro de Automacdo domina o controle de processos
deterministicos e ambientes industriais estruturados, o Engenheiro de Robés
projeta sistemas que compreendem e se adaptam a ambientes dindmicos e
incertos. Este profissional desenvolve algoritmos de percepcdo e navegacgao,
integra cognigao artificial a sistemas mecatrénicos e cultiva interagcées naturais
entre humanos e maquinas autdbnomas.

O reconhecimento da importancia estratégica da robotica se reflete
claramente nas recentes politicas publicas brasileiras. A Estratégia Brasileira para
a Transformacado Digital 2022-2026 destaca, no EixoB (P&D&I), o estimulo a
robotica; no Eixo D (Educacao), a revisao curricular de STEM (Science, Technology,
Engineering and Mathematics) para incluir aprendizagem baseada em projetos; e,
no Eixo F2.3, 0 incentivo explicito a formatos como Robot as a Service (RaaS). Em
sinergia, o Plano Brasileiro de Inteligéncia Artificial (PBIA) coloca a robdtica entre
as areas prioritarias para investimentos, reforgando a urgéncia de qualificar
recursos humanos capazes de integrar IA a dispositivos fisicos, posicionando a
robotica como prioridade estratéegica.



A criagdo da Sociedade Brasileira de Robdtica (SBRobdtica), em julho de
2024, foi um marco na mobilizagdo da comunidade cientifica nacional. A entidade
definiu diretrizes técnicas para cursos superiores em Engenharia de Robds. Alem
disso, estabeleceu dialogos essenciais com o0s Ministérios da Educacdo e da
Ciéncia, Tecnologia e Inovagéo, identificando a FURG como uma das universidades
federais capazes de implantar cursos de exceléncia nessa area critica.

Alinhando-se diretamente a missao da FURG, o curso busca atender ao
primeiro objetivo do Projeto Pedagogico Institucional (PPI) de “consolidar-se como
referéncia nacional e internacional no ensing, na pesquisa, na extensao, na cultura
e na inovagao tecnologica”, respondendo a demanda estratégica nacional por
formacao nessa area estrategica da tecnologia.

A proposta também operacionaliza o eixo estratégico de “Exceléncia
Académica e Inovacgdo” do PDI, fortalecendo a indissociabilidade entre ensino,
pesquisa, extensdao e inovagdo tecnologica e contribui para o eixo de
“Desenvolvimento Regional e Impacto Social”, formando profissionais para atuar
como agentes de transformacédo social e econdmica em dialogo com o setor
produtivo. O curso também se articula ao objetivo do PPl de "fomentar acées de
ensino, pesquisa, extensao, cultura e inovagdo tecnoldgica, visando a produgao de
conhecimento, em beneficio de uma sociedade mais justa e ambientalmente
sustentavel" ao formar profissionais capazes de desenvolver sistemas autbnomos
para monitoramento ambiental, tecnologias assistivas e aplicagdes que promovem
inclus&o social.



2. IDENTIFICAGAO DO CURSO

Este capitulo apresenta as caracteristicas fundamentais do Bacharelado em
Engenharia de Robos, detalhando os aspectos institucionais, organizacionais e
pedagogicos que definem sua identidade académica. Sao descritas as informacgoes
essenciais sobre estrutura, funcionamento, principios orientadores e objetivos
formativos que fundamentam esta proposta educacional pioneira no cenario
nacional.

Nome | Bacharelado em Engenharia de Robos

Regime | Anual Seriado

Duragdo minima | 5 anos

Carga Horaria Total | 3.795 h

Turnos | Manha e Tarde

Vagas | 40

2.). Nome do curso
Bacharelado em Engenharia de Robos
2.2. Titulacao conferida
Bacharel em Engenharia de Robos
2.3. Modalidade do curso
Presencial
2.4. Duracdo do curso

Integralizacdo minima em S anos (10 periodos semestrais de 6 meses cada)
e maxima em 10 anos (20 periodos semestrais de 6 meses cada).

2.5. Regime do curso

Anual seriado



2.6. Numero de vagas oferecidas por semestre/ano

O curso oferece 40 vagas anuais, numero que considera a adequagao ao
corpo docente qualificado do Centro de Ciéncias Computacionais e a infraestrutura
laboratorial disponivel, permitindo acompanhamento adequado das atividades
praticas, ao mesmo tempo que busca atender a crescente demanda nacional por
Engenheiros de Robds em contexto de escassez de cursos publicos especializados,
conforme identificado pela Sociedade Brasileira de Robotica e pelo Plano Brasileiro
de Inteligéncia Artificial.

2.7. Turnos previstos

Manh3a e tarde

2.8. Ano e semestre de inicio de funcionamento do curso

Primeiro semestre do ano de 2026.

2.9. Processo de Ingresso

O ingresso nos cursos da FURG sao conduzidos pela Comissao Permanente
do Processo Seletivo (COPERSE), seguindo politicas institucionais e legislagdo
federal vigente.

As modalidades de ingresso sao:

Sistema de Selecdo Unificada (SISU): Principal forma de ingresso utilizando
notas do ENEM mais recente. Aplica a Lei Federal n° 14.723/2023 (Lei de Cotas),
reservando 50% das vagas para egressos de escolas publicas, com subcotas para
baixa renda, pretos, pardos, indigenas, quilombolas e pessoas com deficiéncia. A
FURG reserva adicionalmente 5% das vagas de ampla concorréncia para pessoas
com deficiéncia.

Processo Seletivo Préprio (PSP): Processo complementar anual com critérios
especificos definidos em edital.

Edital de Vagas Complementares: Preenchimento de vagas remanescentes do
SISU e PSP, aceitando notas de edigdes anteriores do ENEM.

Processo Seletivo de Ocupacgao de Vagas Ociosas (PSVO): Inclui Transferéncia
Facultativa, Reingresso, Portador de Diploma de Graduagdo e Mudancga de Curso.
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Processos Seletivos Especificos (PSE): Acbes afirmativas para Povos Indigenas,
Comunidades Quilombolas e Pessoas Transgénero, cada qual com processo
seletivo especifico.

2.10. Principios Orientadores

O curso de Bacharelado em Engenharia de Rob6s fundamenta-se em quatro
principios orientadores que expressam os valores cientificos, humanos e sociais da
formacgdo, em consonancia com a missao institucional da FURG.

210.1. Primeiro Principio - Fundamentacdo Cientifica e
Exceléncia Académica

Em consonancia com o objetivo do PDI de “consolidar-se como referéncia
nacional e internacional no ensino, na pesquisa, na extensdo, na cultura e na
inovagdo tecnologica”, este principio estabelece que a formagado deve privilegiar
uma base teodrica solida em matematica, fisica, computacdo e engenharia,
reconhecendo que a velocidade das transformacgdes tecnologicas torna obsoleto
gualquer treinamento focado exclusivamente em ferramentas especificas. A
interdisciplinaridade constitui outro elemento central desta fundamentacdo. O
Engenheiro de Robds deve transitar com desenvoltura entre mecanica, eletronica,
computacdo e inteligéncia artificial, compreendendo as interagcdes e sinergias
entre as diferentes areas.

Alinhado a busca institucional por “formagado tecnica de exceléncia, rigor e
conduta ética conforme padrdes internacionais estabelecidos”, busca-se preparar
profissionais capazes de dialogar com a comunidade cientifica global, contribuindo
para 0 avanco do conhecimento, desenvolvendo solugtes que atendam aos mais
altos padr6es tecnicos. Esta formacao ampla e integrada capacita o profissional a
adaptar-se continuamente as inovagoes tecnologicas, mantendo-se atualizado em
um campo que evolui em ritmo acelerado.

2.10.2. Segundo Principio — Formagao Integral e Humanistica

Alinhado aos eixos estrategicos do PDI de "Exceléncia Académica e
Inovacgdo" e "Sustentabilidade e Compromisso Ambiental", este principio reconhece
gue sistemas robaoticos auténomos influenciam profundamente as relacées sociais,
econbmicas e culturais, exigindo profissionais dotados de pensamento critico e
consciéncia ética. O desenvolvimento da capacidade reflexiva permite ao
Engenheiro de Robbs compreender as implicagdes mais amplas de suas decisdes
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técnicas. A formagdo humanistica cultiva a sensibilidade necessaria para antever
impactos sociais, avaliar dilemas éticos e propor solugdes gue promovam o
bem-estar coletivo. Esta dimensdo torna-se particularmente relevante em um
contexto onde robds operam em ambientes humanos, influenciando desde relagdes
trabalhistas até dindmicas interpessoais.

Conforme as diretrizes institucionais para elaboracdo de projetos
pedagdgicos, 0 curso contempla como principio fundamental o respeito as
diferencas e a diversidade humana, enfatizando o combate a indiferenca,
discriminagdo, preconceito, injustica e rotulos em relagdo a todo e qualquer
individuo. Em consonédncia com a vocagdo institucional da FURG para os
ecossistemas costeiros e oceanicos e com o0 eixo de “Sustentabilidade e
Compromisso Ambiental” do PDI, a responsabilidade social e ambiental integra-se
naturalmente a esta formac&o, preparando profissionais conscientes de que a
tecnologia deve servir ao desenvolvimento sustentavel e a melhoria da qualidade
socioambiental. O Engenheiro de Rob6s formado pela FURG compreende que a
inovagdo tecnologica legitima € aquela que fortalece as comunidades, preserva o
meio ambiente e contribui para a construgdo de uma sociedade mais justa e
equitativa.

Essa formacdo contempla de modo transversal a valorizagdo da Historia e
Cultura Afro-Brasileira e Indigena, conforme previsto na legislagdo nacional,
fortalecendo o respeito a diversidade cultural e étnico-racial.

2.10.3. Terceiro Principio — Integracao entre Teoria e Pratica

Em consonancia com o objetivo do PDI de “priorizar agdes pedagogicas
comprometidas com o principio da indissociabilidade do ensino, da pesquisa, da
extensdo e da inovagdo tecnologica na formacao dos estudantes”, este principio
estabelece que a formacdo deve promover constante articulagdo entre
fundamentos tecricos e aplicagdes praticas, cultivando a capacidade criativa de
resolver problemas complexos e multifacetados. A metodologia baseada em
problemas reais favorece experiéncias formativas que simulam os desafios
profissionais auténticos. Estudantes desenvolvem projetos que integram multiplas
disciplinas, exercitam o trabalho colaborativo e enfrentam incertezas. Esta
abordagem prepara profissionais capazes de navegar ambientes complexos,
adaptar teorias a contextos especificas e inovar diante de limitagGes e restricoes.

O dialogo permanente com a sociedade, industria e academia garante que a
formagdo permaneca alinhada as demandas contemporaneas sem perder o carater
prospectivo necessario a preparagao para desafios futuros. Através de parcerias,
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projetos de extensdo e colaboragcbes de pesqguisa, estudantes vivenciam a
aplicacao pratica de conhecimentos teoricos, desenvolvendo a maturidade para a
sua futura atuacao profissional.

210.4. Quarto Principio — Desenvolvimento Tecnoldgico e
Soberania Nacional

Em consonancia com o eixo estratégico de “Desenvolvimento Regional e
Impacto Social” do PDI e com o objetivo de “fomentar agcGes de ensino, pesquisa,
extensao, cultura e inovagdo tecnoldgica, visando a producado de conhecimento, em
beneficio de uma sociedade mais justa e ambientalmente sustentavel”, este
principio reconhece que a capacidade de conceber, desenvolver e implementar
sistemas auténomos determina, em grande medida, a posicdo competitiva da
nagdo na economia global. Busca-se desenvolver competéncias para criar
solucbes adaptadas as realidades nacionais. Esta orientacdo cultiva o
compromisso dos futuros profissionais com o fortalecimento da capacidade
tecnoldgica brasileira.

Alinhado ao eixo de “Inovacdo Tecnologica” do PDI, que demonstra o
compromisso da universidade com o desenvolvimento social e econémico por meio
da promocao de politicas para a inovagao tecnoldgica, o estimulo ao espirito
empreendedor complementa esta formacgéo, preparando profissionais capazes de
transformar conhecimento académico em inovagdes tecnologicas. Neste contexto,
a universidade assume papel ativo na promogdo do desenvolvimento econdmico,
formando ndo apenas profissionais qualificados, mas também lideres capazes de
impulsionar a transformacao produtiva do pais.

2.11. Objetivos

Os objetivos do curso de Bacharelado em Engenharia de Robbs s&ao
fundamentados na Resolugcdo CNE/CES n® 2/2019, que institui as Diretrizes
Curriculares Nacionais do Curso de Graduagao em Engenharia, e demonstram
coeréncia com o perfil profissional do egresso, a estrutura curricular proposta e o
contexto educacional nacional e regional.

2.11.1. Objetivo Geral

Formar Engenheiros de Robds com competéncias para projetar, desenvolver,
programar e implementar solugGes roboticas capazes de perceber o ambiente,
tomar decisdes e executar agdes autbnomas.
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2.11.2. Objetivos Especificos

e Desenvolver competéncias interdisciplinares em mecanica, eletronica,
computagdo e inteligéncia artificial voltadas diretamente a robotica,
integrando teoria e pratica.

e (Capacitar profissionais para o desenvolvimento de robds e de sistemas
roboticos completos: desde a modelagem matematica e controle até a
percepcao computacional e implementacgao fisica, atendendo as demandas
do contexto tecnologico nacional.

e Preparar profissionais com consciéncia etica e responsabilidade social,
considerando o0s impactos tecnologicos sobre a sociedade e o meio
ambiente, formando egressos com visdo holistica e humanistica conforme
preconizado pelas diretrizes curriculares.

e Incentivar o empreendedorismo tecnologico e apoiar a criagdo de startups
inovadoras em robotica, fortalecendo o ecossistema nacional de inovagao,
fortalecendo o ecossistema nacional de inovagdo e respondendo as
necessidades de desenvolvimento regional.

e (onstruir as bases para a formagado continuada e a pesquisa avangada em
robotica, facilitando a transicdo para programas de pos-graduacdo e
assegurando a capacidade de aprendizagem autbnoma ao longo da vida
profissional.

e [Esses profissionais estardo preparados para impulsionar a inovagao
tecnologica brasileira, contribuindo diretamente para a autonomia
tecnolégica do pais, com solugdes praticas e relevantes aos desafios
nacionais.

2.11.3. Diferenciais Estratégicos

e [ormacgéo interdisciplinar robusta e aplicada, com forte conexao entre teoria,
pratica e resolucdo de desafios reais.

e Enfase na IA fisica, aplicando inteligéncia artificial diretamente em sistemas
gue interagem com o mundo real.
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e Aproveitamento da infraestrutura consolidada do Centro de Ciéncias
Computacionais — C3 e do iTec da FURG, com laboratérios avancados e
programas de pos-graduacgao consolidados.

e Alinhamento com diretrizes estrateégicas nacionais, promovendo autonomia
tecnologica e desenvolvimento de solugdes adaptadas as necessidades e
realidades brasileiras.

2.12. Perfil profissional do egresso

O Engenheiro de Robds formado pela FURG sera um profissional com perfil
alinhado as Diretrizes Curriculares Nacionais do Curso de Graduagdao em
Engenharia (Resolugdo CNE/CES n° 2/2019), caracterizado por visdo holistica e
humanistica, pensamento critico e reflexivo, criatividade, cooperacéo e ética,
aliados a uma solida formacgdo técnica especializada em sistemas roboticos
autbnomos.

A robotica representa hoje a fronteira mais tangivel da inteligéncia artificial,
onde a IA transcende o processamento simbolico para operar no mundo fisico
através de sistemas que percebem, decidem e atuam em tempo real. O egresso
sera capaz de formular e conceber solucbes robdticas desejaveis, analisando
necessidades dos usuarios e contextos de aplicagcdo, dominando o ciclo completo
de desenvolvimento: desde a modelagem matematica e simulagao até a operagao
segura e manutencao inteligente. Estara apto a projetar e implementar sistemas
completos, integrando percepgdo computacional, algoritmos de inteligéncia
artificial, controle avangado e eletrobnica embarcada em robds moveis,
manipuladores, veiculos autdnomos e dispositivos assistivos.

2.13. Areas de atuacdo do futuro profissional

O profissional sera capaz de atuar em todo o ciclo de vida de produtos e
sistemas robdticos, desde a concepcao e projeto ate a implementagdo e
manutencgdo, aplicando conceitos de gestdo para coordenar projetos e liderar
equipes multidisciplinares. Conforme estabelecido no Art. 5° das Diretrizes
Curriculares Nacionais do Curso de Graduagdo em Engenharia (Resolugcédo
CNE/CES n° 2/2019), podera atuar no desenvolvimento de componentes, sistemas
e processos produtivos roboticos, na gestdo de empreendimentos tecnoldgicos e
na formacgdo de futuros profissionais. Se comunicara eficazmente, mantendo-se
atualizado em tecnologias digitais e idiomas, atuando sempre com ética e
responsabilidade social, conhecendo e aplicando a legislacdo pertinente e
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avaliando os impactos das atividades de engenharia na sociedade e meio
ambiente.

Considerando as caracteristicas socioecondmicas regionais e as demandas
nacionais de desenvolvimento tecnologico, o engenheiro estara preparado para
atuar em setores estratégicos como agricultura tecnificada (robds agricolas
autdbnomos e agricultura de precisdo), logistica portuaria e transporte autbénomo,
aplicactes para industria em geral, industria naval e robdtica subaquatica, energia
renovavel e sistemas inteligentes, cidades inteligentes e infraestrutura urbana,
alem de aplicagcbes em saude e sistemas assistivos. Contribuira para ampliar a
competitividade nacional, reduzir a dependéncia tecnologica externa e promover
solucbes adaptadas as realidades brasileiras, alinhando-se ao Plano Brasileiro de
Inteligéncia Artificial.
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3. ESTRUTURA CURRICULAR

Este capitulo apresenta a arquitetura curricular do curso, detalhando a
organizacdo dos conteudos, a distribuicdo dos componentes ao longo da formacgao
e as metodologias que sustentam o processo de ensino-aprendizagem. O
ementario completo dos componentes curriculares e suas respectivas bibliografias
encontram-se na segéo /.2.

3.1. Conteudos curriculares

Os conteudos curriculares seguem as DCNs de Engenharia e organizam-se
através de quatro pilares pedagogicos que se desenvolvem progressivamente:
Fundamental - Movimento/Controle - Percepgdo/Cognicao -
Integracdo/Inteligéncia. Esta progressdo reflete a logica natural de
desenvolvimento das competéncias da area robotica.

3.1.1. Formagéao Basica

A formacao basica corresponde ao Pilar Fundamental (1°-2° anos),
abrangendo conteudos basicos gerais de Engenharia (Matematica, Fisica, Quimica,
Estatistica) e conteudos basicos especificos para Robotica (programagdo e
fundamentos de sistemas roboticos). Esta etapa transforma conceitos abstratos
como calculo e algebra linear em ferramentas aplicaveis atraves de atividades
praticas integradas.

3.1.2. Formacé&o Profissionalizante

A formagdo profissionalizante desenvolve-se atraves de trés pilares
sequenciais focados na Robotica. O Pilar Movimento e Controle (2°-3° anos)
desenvolve competéncias em cinematica, dindmica e teoria de controle. O Pilar
Percepcao e Cognicao (3°-4° anos) introduz visdo computacional, processamento
de sinais e inteligéncia artificial para interpretacdo do ambiente e tomada de
decistes. O Pilar Integragdo e Inteligéncia (4°-5° anos) sintetiza todos os
conhecimentos em sistemas robodticos completos.

3.1.3. Formac&do Complementar

A formagdo complementar contempla disciplinas optativas, atividades de
extensao e atividades complementares organizadas em torno do perfil docente do
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curso. Esta dimensao permite aprofundamento em areas especificas de interesse e
desenvolvimento de competéncias transversais essenciais ao perfil profissional.

3.1.4. Articulagdo com Pesquisa e Extenséao

A articulacdo entre pesquisa e extensao permeia transversalmente todos os
conteudos curriculares. A dimensdo da pesquisa materializa-se atraves de
componentes curriculares que abordam metodologia cientifica, iniciagdo cientifica
e desenvolvimento de projetos de pesquisa aplicada. A dimensdo da extensao
integra-se ao curriculo atraves da curricularizagdo obrigatoria, conforme
estabelecido pela Resolugdo CNE/CES n° 7/2018, promovendo a interacdo direta
entre universidade e sociedade.

3.1.5. Conteudos Obrigatdrios Transversais

Os conteudos obrigatorios transversais estabelecidos pela legislagdo
nacional encontram-se contemplados na estrutura curricular. A Educacgao
Ambiental, conforme Lei n° 9795/1999 e suas atualizagdes pela Lei n°
14.926/2024, integra-se atraves de disciplinas que abordam guestdes climaticas,
biodiversidade, riscos socioambientais e sustentabilidade, especialmente em
"Ciéncias do Ambiente", que aborda questdes climaticas, biodiversidade, riscos
socioambientais e sustentabilidade. Além disso, reforga-se o vinculo de outros
componentes curriculares — como “Robdtica Subaquéatica”, “Etica, Sociedade e
Robadtica” e “Percepgado Robotica” — com estudos de caso e aplicagGes ambientais,
evidenciando a transversalidade do tema sem necessidade de criagdo de novas
disciplinas. Projetos de extensdo que desenvolvem tecnologias para

monitoramento e preservagao ambiental complementam essa abordagem.

Os Direitos Humanos permeiam a formagdo atraves de conteudos que
promovem reflexdo critica sobre questfes éticas, sociais e culturais,
particularmente relevantes no contexto do desenvolvimento tecnologico
responsavel. As disciplinas "Direito e Legislagao" e "Etica, Sociedade e Robdtica"
abordam impactos sociais da automacdo, acessibilidade tecnolégica e
desenvolvimento de tecnologias assistivas.

As Relacdes Etnico-Raciais e a Histdria e Cultura Afro-Brasileira e Indigena
integram-se ao curriculo através de abordagens que valorizam a diversidade
cultural em projetos de extensdo junto a comunidades tradicionais e no
desenvolvimento de solugées roboticas culturalmente sensiveis.
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3.1.6. Articulacado das Dimensdes Formativas

A organizagdo curricular estabelece articulacdo entre as trés dimensdes
formativas exigidas pela Resolugado CNE/CES 02/2019, materializando-se atraves
da arquitetura pedagogica estruturada nos quatro pilares progressivos do curso. A
formacao basica fundamenta-se no Pilar Fundamental e projeta-se parcialmente
no Pilar Movimento e Controle. A formagdo profissionalizante desenvolve-se
principalmente atraves dos Pilares Movimento/Controle, Percepgao/Cognicao e
Integracao/Inteligéncia. A formagdo complementar permeia todos os pilares
através de disciplinas optativas e atividades que ampliam o escopo formativo
conforme os interesses e aptid6es individuais.

3.2. Disciplinas e/ou Componentes Curriculares

A organizagdo dos componentes curriculares do curso reflete a natureza
interdisciplinar da Engenharia de Rob6s, envolvendo multiplas unidades
académicas da FURG para proporcionar formagdo abrangente e integrada. Esta
distribuigdo multi-unidade fortalece a integracdo institucional e permite o
aproveitamento das competéncias especificas de cada area do conhecimento.

A organizagdo curricular apresentada esta em consonancia com a
Resolucdo No 02 de 25 de abril de 2019 da Cémara de Educagao Superior do
Conselho Nacional de Educagdo (CNE/CES), a qual institui as Diretrizes
Curriculares Nacionais do Curso de Graduagdo em Engenharia. Alem disso, 0 curso
deve atender a Resolugdo no 07/2018 do CNE/CES e a Resolugdo COEPEA/FURG
No 29, de 25 de margo de 2022, que estabelece as normas da curricularizagdo da
extensao.

O curso de Engenharia de Rob6s da FURG tem a seguinte distribuicdo de
componentes curriculares e suas cargas horarias:

Componente Carga Horaria
Disciplinas Obrigatdrias 3135
Disciplinas Optativas 135
Atividades Complementares 135
Atividades de Extenséao 390
Total 3795
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(1) Destaca-se que o curso conta com o componente curricular de Estagio Supervisionado
Obrigatorio, porem este € computado como uma disciplina obrigatéria com 165h, seguindo as normas
da Universidade. O Estagio Supervisionado Obrigatorio tem carga minima de 160 hs.

3.2.1. Articulacao das dimensdes com a arquitetura curricular

A organizagdo curricular estabelece uma articulagdo entre as trés
dimensbes  formativas exigidas pela Resolugdo CNE/CES  02/2019,
materializando-se através da arquitetura pedagogica estruturada nos quatro
pilares progressivos do curso.

A formagdo basica fundamenta-se no Pilar Fundamental e projeta-se
parcialmente no Pilar Movimento e Controle, englobando tanto os conteldos
basicos gerais de Engenharia quanto os especificos para Robdtica. Esta dimenséo
contempla as disciplinas de Matematica, Fisica, Quimica e Estatistica dos dois
primeiros anaos, complementadas pelos fundamentos computacionais e introdugao
aos sistemas roboticos. A progressdo natural dos conceitos matematicos para
aplicag6es em cinematica e dinadmica robotica ilustra como a formacao basica
transcende a mera apresentacdo de conteudos, integrando-se organicamente a
formacéao profissional.

A formagédo profissionalizante desenvolve-se atraves dos Pilares Movimento
e Controle, Percepgdo e Cognicéo e Integracdo e Inteligéncia, concentrando-se na
especificidade da Robotica Auténoma. Esta dimensao articula conhecimentos de
multiplas engenharias, desde eletronica embarcada e sistemas de controle ate
inteligéncia artificial e interagdo humano-robd. A progressado sequencial dos pilares
reflete a complexidade crescente dos sistemas roboticos, culminando na sintese
completa de competéncias no quinto ano através do Estagio Supervisionado e
Projeto de Graduacgao.

A formagdo complementar permeia toda a arquitetura curricular atraves das
disciplinas optativas, atividades de extensdo e complementares. Esta dimensao
flexibiliza o percurso formativo, permitindo aprofundamento em areas especificas
como robotica subaquatica, aérea ou de reabilitagdo, alinhando-se as vocacgoes
individuais e demandas regionais. As atividades de extensao, distribuidas ao longo
do curso, fortalecem a conexdao com a sociedade e materializam o compromisso
institucional com o desenvolvimento regional.

3.2.2. Integragdo com os principios norteadores
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O curso fundamenta-se em quatro principios orientadores que expressam 0s
valores cientificos, humanos e sociais da formacdo. O primeiro principio,
Fundamentagdo Cientifica e Exceléncia Académica, privilegia uma base tedrica
solida e a interdisciplinaridade. O segundo, Formagdo Integral e Humanistica,
desenvolve o pensamento critico e a consciéncia etica. O terceiro, Integragéo entre
Teoria e Pratica, promove a articulagdo constante entre fundamentos tedricos e
aplicacGes praticas. O quarto, Desenvolvimento Tecnoldgico e Soberania Nacional,
cultiva a capacidade de criar solugdes adaptadas as realidades brasileiras.

Esta articulagdo dimensional operacionaliza tais principios na estrutura
curricular. A Fundamentagdo Cientifica materializa-se na robustez da formacéo
basica e na progressdao da formagao profissionalizante. A Formacédo Integral
concretiza-se atraves das disciplinas de ética, sociedade e meio ambiente,
integradas as competéncias técnicas. A Integracdo entre Teoria e Pratica percorre
todas as dimensfes atraves de metodologias ativas, projetos integradores e
laboratorios especializados. O Desenvolvimento Tecnoldgico orienta tanto a
selegcdo de conteudos profissionalizantes quanto as opcgbes de formagdo
complementar, priorizando soluges tecnologicas nacionais.

3.3. Integralizacao curricular

A integralizagcdo curricular do curso organiza-se em regime anual seriado,
estruturado em cinco anos letivos, totalizando 3.795 horas distribuidas entre
disciplinas obrigatorias, disciplinas optativas, atividades de extensao e atividades
complementares.

A distribuicao das disciplinas ao longo dos anos letivos segue a logica dos
quatro pilares pedagogicos estabelecidos na arquitetura curricular. O regime anual
permite maior flexibilidade na distribuicdo da carga horaria ao longo do ano letivo,
facilitando a implementacao de metodologias ativas de aprendizagem e projetos de
longa duracao. Esta organizacao temporal favorece tambem a realizacdo de
atividades praticas intensivas, desenvolvimento de prototipos complexos e
participacdo em competicées e eventos cientificos que demandam maior tempo de
preparagao.

As disciplinas optativas distribuem-se ao longo do curso, permitindo
personalizagdo da formag&o de acordo com os interesses e aptiddes individuais.
Esta flexibilizagdo curricular atende as diferentes vocag6es profissionais dentro da
area da Robotica, seja voltada para pesquisa, desenvolvimento tecnoldogico,
empreendedorismo ou aplicacées industriais especificas.
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3.4. Metodologias de ensino e de aprendizagem

As metodologias de ensino e aprendizagem do curso fundamentam-se em
abordagens ativas e integradoras que promovem o0 desenvolvimento das
competéncias estabelecidas pelas DCNs de Engenharia. Esta concepcao
metodologica alinha-se aos objetivos do PDI da FURG relacionados a qualificagao
dos processos pedagogicos e a promocao da indissociabilidade entre ensino,
pesquisa, extensdo e inovacao tecnologica.

A Aprendizagem Baseada em Problemas constitui o eixo central da proposta
metodologica, organizando o processo educativo em torno de desafios reais da
area robotica. Os estudantes sao confrontados com problemas complexos que
demandam integracdo de conhecimentos de multiplas disciplinas, promovendo
aprendizagem significativa e desenvolvimento de competéncias de analise, sintese
e resolucéo criativa de problemas. Esta abordagem prepara os estudantes para os
desafios profissionais reais, onde a capacidade de integrar conhecimentos e propor
soluctes inovadoras e fundamental.

A  Experimentacdo Pratica Intensiva permeia todo o curriculo,
proporcionando experiéncias concretas de desenvolvimento, implementagdo e
teste de sistemas robdticos. Os laboratorios especializados do C3 oferecem
infraestrutura adequada para atividades praticas que vao desde programacao
basica até desenvolvimento de robds autdbnomos complexos. Esta énfase pratica
permite aos estudantes vivenciar os desafios técnicos reais da area e desenvolver
competéncias praticas essenciais ao exercicio profissional.

A Integracao via Extensao Universitaria materializa-se atraves de projetos
gue conectam o0s estudantes com demandas reais da sociedade e do setor
produtivo. Projetos de robotica aplicada a agricultura, a saude, ao ambiente
marinho e a indUstria proporcionam contextos reais de aprendizagem e contribuem
para o desenvolvimento social e econdmico. Esta integracdo fortalece tambem a
articulagao entre teoria e pratica, permitindo que os conhecimentos académicos
sejam aplicados em situacdes concretas e socialmente relevantes.

As metodologias contemplam também estratégias de acessibilidade
metodologica, garantindo que estudantes com diferentes necessidades possam
participar plenamente do processo educativo. Recursos tecnoldgicos assistivos,
materiais didaticos adaptativos e estratégias pedagogicas inclusivas asseguram
gue a diversidade de perfis discentes seja adequadamente atendida.
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O desenvolvimento da autonomia intelectual é promovido atraves de
estratégias que incentivam a aprendizagem autorregulada, o pensamento critico e
a capacidade de atualizacdo continua. Seminarios, projetos independentes,
participacdo em grupos de pesquisa e desenvolvimento de projetos de iniciagado
cientifica contribuem para formar profissionais capazes de aprender ao longo da
vida e adaptar-se as constantes transformac6es tecnologicas da area.

3.5. Material Didatico

O material didatico do curso privilegia obras atualizadas, de reconhecida
qualidade académica e coerentes com 0s objetivos formativos de cada
componente curricular. A bibliografia basica contempla obras fundamentais de
cada area do conhecimento, e a bibliografia complementar inclui obras
especializadas, artigos cientificos recentes e recursos digitais. Audiolivros,
materiais em Braille e outros recursos adaptativos sdo providenciados quando
necessario, em conformidade com os Referenciais de Acessibilidade na Educagao
Superior.

O desenvolvimento de materiais didaticos especificos €& incentivado,
especialmente para disciplinas onde a literatura disponivel nao cobre
adequadamente os conteudos especificos da formacdo em Robdtica. Apostilas,
tutoriais praticos, videos didaticos e simuladores educacionais sdo desenvolvidos
pelo corpo docente para complementar a bibliografia tradicional e apoiar as
atividades praticas.

3.6. Procedimento de acompanhamento e de avaliagao dos
processos de ensino e aprendizagem

Esta secao apresenta os instrumentos e procedimentos de avaliagcdo para o
acompanhamento do desenvolvimento académico e das competéncias dos
estudantes.

3.6.1. Disciplinas presenciais

O acompanhamento e avaliagdo dos processos de ensino e aprendizagem
desenvolve-se continuamente ao longo do ano letivo através de multiplos
instrumentos: projetos praticos, apresentagdes, relatorios técnicos, participacao
em atividades colaborativas e desenvolvimento de prototipos. Esta diversidade de
instrumentos permite avaliar diferentes dimensées das competéncias
desenvolvidas e oferece multiplas oportunidades para que o0s estudantes
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demonstrem seus conhecimentos e habilidades. Os estudantes sdo estimulados a
avaliar seu proprio progresso e o de seus colegas, desenvolvendo competéncias
para a aprendizagem autdbnoma e o desenvolvimento profissional continuo. O
regime anual permite implementacdo de sistema de avaliagdo distribuida, onde
multiplas avaliagBes ao longo do ano contribuem para a nota final, reduzindo a
pressdo de avaliagbes pontuais e promovendo aprendizagem mais consistente e
duradoura.

3.6.2. Disciplinas com carga horaria compartilhada em educagao
a distancia

A avaliacédo do processo de ensino e aprendizagem sera orientada por
indicadores quantitativos e qualitativos, com a finalidade de aferir o desempenho
académico dos estudantes de forma sistematica, continua e abrangente. Tal
acompanhamento ocorrera ao longo do desenvolvimento de cada disciplina, sob a
responsabilidade do docente, por meio da observacdo do envolvimento dos
estudantes nas atividades propostas. Durante a realizagdo das disciplinas os
estudantes deverdo demonstrar seu aproveitamento por meio da participagdo nas
atividades avaliativas, planejadas de acordo com 0s objetivos e as metodologias
especificas de cada componente curricular.

As estrategias avaliativas poderdo incluir seminarios, provas, elaboracao e
apresentacao de trabalhos individuais ou em grupo, participagcdo em foruns
tematicos, listas de discussdo, debates e demais atividades sincronas e
assincronas, realizadas em ambientes virtuais ou presenciais, conforme o
planejamento pedagogico de cada disciplina.

Aulas presenciais obrigatorias: As aulas presenciais em cada disciplina com
carga-horaria compartilhada EaD, sao obrigatorias, e ocorrerdao na sede da
universidade e terdo controle de frequéncia.

AvaliagcBes presenciais: As avaliagbes de aprendizagem, com peso
majoritario na composicao da nota final, de cada disciplina, serao presenciais.
Deverao ocorrer a cada 10 semanas e incluir elementos que incentivem o
desenvolvimento de habilidades discursivas de analise e sintese, e que
componham, 1/3 do peso da avaliagéao.

Frequéncia: Na EAD, a frequéncia é verificada através da participagdo nas
atividades virtuais, como a entrega de trabalhos, participagdo em foruns e acessos
aos ambientes virtuais e as aulas. A legislagdo exige a frequéncia minima de 75%
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em cada disciplina, e essa frequéncia no AVA e contabilizada com base nas
participactes das atividades do curso.

3.7. Tecnologias Digitais de Informag&do e Comunicacéo
(TDICs) no processo de ensino e aprendizagem

As Tecnologias Digitais de Informacdo e Comunicacdo integram-se ao
processo educativo, potencializando as metodologias de ensino e preparando 0s
estudantes para o ambiente tecnologico contemporaneo. Esta integragao alinha-se
aos objetivos institucionais de modernizagdo da tecnologia da informagdo e
expansédo do alcance dos servigos educacionais.

Os simuladores e ambientes virtuais de desenvolvimento constituem
ferramentas centrais no processo de aprendizagem, permitindo experimentacéo
segura e econdmica antes da implementagdo em sistemas fisicos. Simuladores de
robotica como RQOS, Gazebo, CoppeliaSim e outros sdo amplamente utilizados para
desenvolvimento e teste de algoritmos, proporcionando experiéncias de
aprendizagem ricas e diversificadas.

As plataformas de programacao colaborativa e repositorios de codigo
facilitam o desenvolvimento de projetos em equipe e o compartilhamento de
solugdes. Ferramentas como GitHub, GitLab e plataformas de desenvolvimento
integradas sao utilizadas tanto para atividades curriculares quanto para projetos
de pesquisa e extensao, preparando os estudantes para as praticas profissionais
contemporaneas.

Os laboratorios remotos e sistemas de telepresenca ampliam as
possibilidades de acesso aos recursos praticos, permitindo que estudantes
realizem experimentos e controlem equipamentos mesmo a distancia. Esta
capacidade mostrou-se especialmente valiosa durante periodos de distanciamento
social e constitui recurso permanente para flexibilizagdo do acesso aos recursos
laboratoriais.

3.8. Projeto de Graduacgao

O Projeto de Graduacao, tambem conhecido como Trabalho de Concluséao de
Curso, desafia a capacidade do estudante de desenvolver de forma autdnoma um
projeto de engenharia aplicando os conhecimentos adquiridos durante o curso. O
PG desenvolve-se ao longo do quinto ano do curso.
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A orientacgdo e exercida por docente do curso com formagao e experiéncia
na area do projeto, preferencialmente do C3-FURG, podendo incluir co-orientagao
por profissionais externos ou docentes de outras instituicées quando apropriado. A
avaliacao do PG € realizada por banca examinadora composta por docentes
qualificados, podendo incluir profissionais externos quando relevante para a area
especifica do projeto. A apresentacao publica do trabalho constitui momento de
sintese e compartilhamento dos resultados com a comunidade académica e
profissional.

Os melhores trabalhos sdo incentivados a buscar publicacdo em eventos
cientificos e revistas técnicas, fortalecendo a producdo cientifica da area e
proporcionando aos estudantes experiéncia de comunicagdo cientifica. Esta
estratégia contribui também para a visibilidade institucional e fortalecimento da
reputacao do curso no cenario nacional e internacional.

3.9. Educacao a Distancia na FURG

Esta segdo apresenta a trajetoria institucional da FURG na modalidade de
educacao a distancia, destacando a experiéncia acumulada e a infraestrutura
especializada que fundamentam a oferta de disciplinas com carga horaria
compartilhada em EaD no curso de Engenharia de Robos, assegurando qualidade e
exceléncia no processo formativo.

3.9.1. Histdrico e experiéncia institucional

A Universidade Federal do Rio Grande — FURG vem, desde o ano 2000,
atuando junto a comunidade académica para a implantagdo dos Programas de
Educacgao a Distancia. Em 2007, tendo em vista a expansdo das ac6es de EaD, foi
criada pelo Conselho Universitario (CONSUN), através da Resolugdo n°® 034/2007,
de 07 de dezembro de 2007, a Secretaria Geral de Educacao a Distancia (SEaD).

No ano de 2023, a SEaD tem seu Regimento Interno aprovado. Conforme
Resolucdao COEPEA/FURG N° 63, de 05 de maio de 2023, que dispbe sobre o
referido Regimento, a SEaD € um 0d&rgdo vinculado a Reitoria e tem como
atribuicoes:

Art. 2° A Secretaria de Educagao a Distancia — SEaD tem como objetivo
planejar e coordenar o desenvolvimento das politicas de Educacédo a
Distancia (EaD), em articulagdo com as Pro-Reitorias e Unidades
Académicas, promovendo as condicbes necessarias ao
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desenvolvimento qualificado dos cursos e acOes de educacdo a
distancia na FURG.

Nesse sentido, a SEaD tem por atribuicdo definir e implementar politicas de
EaD na FURG, coordenar as atividades de EaD na instituicao, incentivar e auxiliar a
criagdo de novas acgOes, bem como a gestdo administrativa e pedagogica das
acbes de EaD na Instituicdo, promovendo as condices necessarias a
implementac&o de programas e projetos da area.

A experiéncia acumulada pela FURG ao longo de mais de duas décadas na
modalidade de educagao a distancia proporciona ao curso de Engenharia de Robds
uma base solida de conhecimento técnico-pedagogico e infraestrutura
especializada para a oferta de disciplinas com carga horaria compartilhada em EaD,
garantindo qualidade e exceléncia no processo formativo dos estudantes.

3.9.2. Avaliacao e Processo de Aprendizagem em EaD

O processo de avaliagdo das disciplinas com carga horaria compartilhada
em educagdo a distancia fundamenta-se nas diretrizes do novo marco regulatorio
da EaD de maio de 2025, garantindo rigor académico e qualidade formativa
equivalente as disciplinas presenciais.

As atividades sincronas sdo limitadas ao maximo de 70 estudantes por
docente, conforme estabelecido pela regulamentacdo vigente. O controle de
frequéncia nestas atividades € obrigatorio e integra o sistema de
acompanhamento discente. Estas sessdes proporcionam momentos de interagdo
direta entre docentes e estudantes, esclarecimento de duvidas e desenvolvimento
de atividades colaborativas.

A nota final das disciplinas compartilhadas resulta da integragdo entre
avaliagbes presenciais, que correspondem a 60% da nota, e atividades
desenvolvidas no ambiente virtual de aprendizagem, correspondentes a 40%. As
avaliagbes presenciais ocorrem a cada 10 semanas letivas e incluem
obrigatoriamente  um terco de questdes discursivas, promovendo 0
desenvolvimento de habilidades de analise e sintese.

A frequéncia minima exigida € de 75% em cada disciplina, conforme
legislagdo nacional. Na modalidade a distancia, esta frequéncia € computada
através da participagao nas atividades virtuais, incluindo contribuig6es em foruns,
entrega de trabalhos, acessos ao ambiente virtual e presenca nas atividades
sincronas obrigatorias.
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Todas as disciplinas com carga horaria compartilhada incluem momentos
presenciais obrigatorios realizados na sede da universidade. Estes encontros
presenciais sdo fundamentais para atividades praticas especificas da area de
robotica, avaliagGes presenciais e fortalecimento da integragdo da comunidade
académica. O controle de frequéncia nestes momentos € rigoroso e integra o
coOmputo da frequéncia total da disciplina.

3.10. Ambiente Virtual de Aprendizagem (AVA)

As interacOes e aprendizagens dos cursos desenvolvidos no formato EaD da
FURG s&o efetivadas via ambiente virtual de aprendizagem (AVA) disponibilizado na
Plataforma AVAFURG com uso de ferramentas disponiveis nesta plataforma. O
curso utiliza esta plataforma para disciplinas com carga horaria compartilhada em
educacdo a distancia, garantindo adequacdo as necessidades pedagogicas
especificas da formagdo em Engenharia de Robos.

O uso desta plataforma justifica-se pelos seguintes aspectos: possui
interfaces amigaveis e de facil uso para educandos e educadores; fornece
mecanismos de comunicagdo assincrona, permitindo que o estudante trabalhe
dentro de seu proprio ritmo de aprendizagem e em seu tempo disponivel, além da
comunicagédo sincrona, que exige participagdo efetiva no grupo de trabalho para
desenvolvimento profissional e avaliagdo pelo educador; disponibiliza mecanismos
ao educador para avaliar e acompanhar o progresso da aprendizagem dos
educandos, permitindo criar alternativas individuais quando necessario na
construgdo do conhecimento; apresenta a informag&o de forma interativa,
propiciando ao educando participar ativamente da elaboracdo e construgdo do
conhecimento, tanto individual como em grupo; fornece multiplas representagoes e
oportunidades para que educandos e educadores reflitam sobre questées e temas
estudados, buscando alternativas para problemas apresentados e sendo capazes
de explicar como foram resolvidos; e possibilita a interacdo entre estudantes e
professores.

3.10.1. Recursos e ferramentas de cooperacéo

A cooperagdo multidirecional entre discente-discente e discente-docente é
viabilizada através de foruns tematicos para debates académicos, listas de
discussdo para aprofundamento de conceitos da robadtica, recursos de mensagens
para orientag@es individualizadas e chats para interagcées sincronas.
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As ferramentas colaborativas incluem wikis para construgdo coletiva de
conhecimento, dicionarios colaborativos especializados em engenharia de roboés e
recursos de compartilhamento de projetos. Estes mecanismos sdo fundamentais
para o desenvolvimento das competéncias do perfil do egresso, especialmente
trabalho em equipe e comunicagao tecnica.

3.10.2. Acessibilidade

O AVA garante acessibilidade através da auséncia de barreiras no uso da
plataforma, na comunicacdo e na organizagdo pedagogica de atividades para
diferentes perfis de discentes. A plataforma possui recursos para tecnologias
assistivas, complementadas por estrategias diversificadas de comunicagdo e
ferramentas de aprendizagem autoinstrucional.

A acessibilidade contempla compatibilidade com leitores de tela, navegacgao
por teclado, recursos de ampliagdo, videoaulas com legendas, materiais didaticos
em diferentes formatos e multiplos canais de interagdo, garantindo participagao
plena nas atividades académicas.

3.10.3. Tutoria Docente

O processo de acompanhamento dos discentes no desenvolvimento dos
estudos a distancia consiste em atribuicao de tutoria, configurada por um conjunto
de ac6es didatico-pedagogicas que visam oportunizar o dialogo, as interagées, o
suporte e a orientagdo relacionados aos conteudos e as atividades de
aprendizagem. Esta tutoria e exercida exclusivamente pelo docente que ministra a
disciplina.

A tutoria docente no curso de Engenharia de Robés opera de forma sincrona,
através de chats e videoconferéncias em tempo real, e assincrona, através de
e-mails e foruns de discussao. As principais funges incluem acompanhar o
progresso do estudante e dar retorno sobre seu desempenho; estimular a
participagcdo em atividades de aprendizagem; orientar sobre metodologias e
recursos utilizados; estimular a autonomia e responsabilidade do estudante em seu
processo de aprendizagem; e promover a interacdo entre estudantes estimulando o
trabalho em grupo.
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3.10.4. Equipe Técnica Multidisciplinar

A Secretaria de Educacdo a Distancia da FURG conta com equipe
multidisciplinar composta por profissionais de diversas areas do conhecimento,
incluindo académicos, estagiarios, colaboradores, técnicos e professores
vinculados a SEaD. Este grupo multidisciplinar abrange especialistas em desenho
instrucional, revisdo linguistica e intertextual, design e diagramacédo, producdo
audiovisual e sonora, tecnologia da informagao e comunicac&o na educagao, apoio
pedagogico e formacao, entre outras areas.

Estes profissionais garantem as condicbes necessarias para a
implementacdo das acfGes de educacdo a distancia na instituicao, oferecendo
suporte técnico e pedagogico continuo aos docentes e estudantes do curso de
Engenharia de Rob6s. A equipe atua no desenvolvimento de materiais didaticos,
capacitacao docente, suporte tecnologico e acompanhamento dos processos de
ensino-aprendizagem na modalidade a distancia.

3.10.5. Materiais Didaticos Digitais

O material didatico € de responsabilidade dos docentes, com a equipe
multidisciplinar oferecendo orientacfes e formacOGes para gque 0Ss professores
possam desenvolvé-los de forma auténoma e disponibiliza-los aos estudantes no
Ambiente Virtual de Aprendizagem (AVA FURG) em cada disciplina. Estes materiais
incluem textos, hipertextos, ilustracdes, videoaulas e infograficos, apresentados
como recursos didaticos adequados a natureza técnica e pratica da Engenharia de
Robos.

O processo de criacao e producao de materiais didaticos segue fluxograma
estruturado, que abrange desde o atendimento pedagogico ao professor ate a
abertura da aula no AVA FURG, garantindo suporte completo e continuo ao ensino a
distancia na universidade. Os materiais sdo desenvolvidos considerando as
especificidades da area de robaotica, incluindo simulagdes, demonstracdes praticas
virtuais e conteudos interativos que facilitam a compreensdo de conceitos
complexos da engenharia robaotica.

3.11. Estagio Curricular Supervisionado

O Estagio Curricular Supervisionado constitui componente obrigatorio do
curso, com carga horaria minima de 160 horas, proporcionando experiéncia pratica
supervisionada em ambiente profissional real. Esta experiéncia permite integracao
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entre formagao académica e pratica profissional, consolidagdo das competéncias
desenvolvidas e preparacdo para insergdo no mercado de trabalho.

O estagio desenvolve-se preferencialmente no quinto ano do curso, quando
os estudantes ja possuem formacao técnica consistente e maturidade académica
adequada para aproveitamento maximo da experiéncia profissional. Esta
localizagdo temporal permite que o estagio funcione como sintese da formacéao
recebida e preparagao para a vida profissional.

As oportunidades de estagio abrangem diferentes setores de atuagdo da
Engenharia de Robobs, por exemplo: industria de automacgdo, empresas de
tecnologia, instituicbes de pesquisa, startups de robotica, consultorias
tecnologicas e organizagGes governamentais.

A supervisdo do estagio € exercida conjuntamente por professor orientador
da instituicdo e supervisor técnico da organizacgao receptora. Relatorios periodicos
e seminarios de apresentagdo asseguram compartilhamento das experiéncias e
aprendizagens com a comunidade académica.

O estagio pode ser realizado também em laboratdrios de pesquisa e projetos
da propria FURG, especialmente quando relacionados a demandas reais da
atividade de engenheiro. Esta modalidade fortalece a integracao entre graduacao e
pos-graduagcdo e permite desenvolvimento de projetos de maior complexidade
téecnica e relevancia cientifica.

3.11.1. Concepcéo e estrutura

O Estagio Curricular Supervisionado representa o momento de integragao
entre conhecimentos teodricos e pratica profissional. O componente visa
proporcionar vivéncia real das atividades inerentes a profissdo, desenvolvendo
competéncias através do contato direto com ambientes de trabalho especializados
em robdtica autdbnoma, sistemas de percepcao, controle e inteligéncia artificial.

O estagio esta estruturado em dois componentes: Estagio Supervisionado
em Engenharia de Robos |, de carater obrigatorio com 165 horas, localizado na 52
série no primeiro semestre, e Estagio Supervisionado em Engenharia de Robos I,
optativo com igual carga horaria, oferecido no segundo semestre da mesma seérie.
A carga horaria minima obrigatéria de 160 horas atende as Diretrizes Curriculares
Nacionais e representa aproximadamente 4,3% da carga horaria total do curso,
respeitando o limite de 20% estabelecido pela Resolugdo CNE n°® 02/2007.
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3.11.2. Institucionalizacéo e parcerias

O estagio esta plenamente institucionalizado na FURG seguindo a Lei n°
11.788/2008 e normativas internas da universidade. A Coordenagao do Curso
mantém convénios ativos com empresas de desenvolvimento de sistemas
roboticos, industrias que utilizam robotica em processos produtivos, centros de
pesquisa e desenvolvimento tecnologico, startups de base tecnologica,
laboratadrios de pesquisa e empresas de consultoria em automacao e robotica.

A interlocucao institucionalizada com organizagdes concedentes € mantida
através da Coordenacdo de Estagios do Curso, que gerencia processos
administrativos e pedagogicos, promove workshops de preparacdo e monitora
indicadores de qualidade dos estagios. Esta estrutura garante retroalimentacao
continua do curso através de relatdrios semestrais, feedback das organizagdes
parceiras e analise dos projetos desenvolvidos pelos estagiarios.

3.11.3. Acompanhamento e supervisao

O acompanhamento € realizado pelo professor orientador da FURG,
supervisor tecnico da empresa e coordenacdo de estagios. O professor orientador,
responsavel por grupos de ate 10 estagiarios, realiza acompanhamento académico
através de reunides quinzenais e orienta a elaboragdo do plano de atividades e
relatorio final. O supervisor técnico, profissional experiente da area, acompanha
diretamente as atividades no local de estagio e avalia desempenho técnico e
comportamental.

A integragdo ensino-trabalho € promovida através de preparagao prévia com
oficinas sobre postura profissional, desenvolvimento de planos de atividades
individualizados alinhados as competéncias do perfil do egresso, seminarios
mensais de acompanhamento para compartilhamento de experiéncias e
desenvolvimento de projetos aplicados que integrem conhecimentos de robadtica
movel, manipuladores, percepgao robotica, controle e inteligéncia artificial.

3.11.4. Avaliacéo

A avaliagdo € processual e formativa, considerando plano de atividades,
relatorios parciais mensais, avaliagdo do supervisor técnico, relatorio final
tecnico-reflexivo e apresentagao publica dos resultados. Os critérios incluem
capacidade de aplicagcdo dos conhecimentos tedricos, desenvolvimento de
competéncias tecnicas especificas, habilidades de comunicagdo e trabalho em
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equipe, iniciativa para resolugdo de problemas, postura ética e cumprimento de
prazos estabelecidos.

As atividades podem ser desenvolvidas em areas como desenvolvimento de
sistemas robdticos autébnomos, projeto de sistemas de percepgcdo e visao
computacional, implementacdo de algoritmos de controle e navegacao,
desenvolvimento de solug6es de inteligéncia artificial para robotica, integracao de
sistemas em ambientes industriais, pesquisa e desenvolvimento de novas
tecnologias roboticas, consultoria técnica em automacgdo e projetos de robotica
colaborativa.

3.11.5. Documentacéo e procedimentos

Todo o processo € documentado atraves de Termo de Compromisso de
Estagio, Plano de Atividades, Relatorios de Acompanhamento, Ficha de Avaliagao
do Supervisor, Relatorio Final e Certificado de Conclusao, seguindo procedimentos
da Coordenadoria de Estagios da FURG. O estagio pode ser realizado em regime de
alternancia, permitindo conciliar atividades académicas com experiéncia
profissional, respeitados os prazos estabelecidos no regulamento institucional.

3.12. Trabalho de Conclusao de Curso

O Trabalho de Conclusdo de Curso constitui atividade académica obrigatoria
gue consolida a formacdo atraves da aplicagcdo integrada dos conhecimentos em
projeto especifico da area de robotica. Esta secado apresenta a estrutura, os
procedimentos de orientagdo e os critérios que asseguram a qualidade dessa
atividade sintese do curso.

3.12.1. Concepcgéao e estrutura

O Trabalho de Conclusdo de Curso constitui atividade académica obrigatoria
gue visa consolidar a formagdo do futuro Engenheiro de RobOs atraves do
desenvolvimento de projeto académico na area. O TCC proporciona experiéncia
integrada de aplicagdo dos conhecimentos adquiridos durante 0 curso,
estimulando a capacidade de investigagdo, desenvolvimento tecnologico e
comunicagao tecnica especializada.

O componente esta estruturado em dois modulos sequenciais: Projeto de
Graduacao em Engenharia de Rob6s |, de carater obrigatorio com 30 horas,
oferecido no primeiro semestre da quinta série, e Projeto de Graduagdo em
Engenharia de Robés I, de carater optativo com igual carga horaria, disponivel no
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segundo semestre da mesma seérie. Esta organizagao permite flexibilidade na
conducgao dos projetos, adequando-se a complexidade e aos prazos necessarios
para diferentes tipos de investigacdo na area de robotica.

3.12.2. Institucionalizagcao e regulamentacao

O TCC esta plenamente institucionalizado na FURG seguindo normativas
internas da universidade e regulamento especifico aprovado pelo colegiado do
curso. O regulamento estabelece diretrizes claras sobre objetivos, requisitos para
participagcdo, campo de pesquisa, caracteristicas dos projetos, forma de
apresentagcao da monografia, critérios de avaliagdo e procedimentos
administrativos.

Estdo habilitados a desenvolver TCC o0s estudantes que tenham
integralizado pelo menos 80% da carga horaria do curso e estejam devidamente
matriculados no componente curricular. O campo de pesquisa abrange todas as
areas relacionadas a Engenharia de Robds, incluindo robdtica auténoma, sistemas
de percepgao, controle inteligente, navegagdo, manipulagcdo robotica, interfaces
humano-robo e aplicag6es industriais da robotica.

3.12.3. Metodologia e desenvolvimento

O desenvolvimento do TCC segue metodologia académica baseada em
atividades de desenvolvimento de projetos especificos de Engenharia de Robds. O
processo envolve exercicios e fixagdo de conteudos de modo integrado, estudo e
aplicagdo de metodologias de pesquisa e normas de redacdo técnico-cientifica,
alem dos preparativos para realizagdo do trabalho proposto.

Os projetos podem incluir implementacdo de sistemas robaticos,
desenvolvimento de algoritmos inovadores, estudos comparativos de tecnologias,
analises de desempenho de sistemas existentes ou propostas de solugdes para
problemas especificos da area. O trabalho resulta na produgdo de monografia
fundamentada em metodologia adequada ao tipo de trabalho realizado.

3.12.4. Orientagao e acompanhamento

A orientacao € exercida por docentes do curso com expertise na area de
desenvolvimento do projeto, respeitando-se a proporgédo adequada entre orientador
e estudantes para garantir acompanhamento personalizado. O processo de
orientagdo envolve reunifes periodicas para discussdo do progresso, revisao de
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cronograma, esclarecimento de dulvidas metodologicas e avaliagdo continua do
desenvolvimento do trabalho.

A coordenacdo dos TCCs € realizada pela Coordenagado do Curso em
articulagdo com o Nucleo Docente Estruturante, garantindo distribuicdo
equilibrada de orientandos, acompanhamento dos prazos estabelecidos e
qualidade dos trabalhos desenvolvidos. Manuais atualizados de apoio a produgao
dos trabalhos sao disponibilizados aos estudantes atraves da plataforma
institucional, incluindo orientagdes sobre estrutura, formatacdo, metodologia e
normas tecnicas.

3.12.5. Avaliacdo e apresentacéo

A avaliagdo € realizada atraves de sessdo de apresentacédo frente a banca
examinadora composta por trés membros, sendo o orientador presidente da banca
e dois avaliadores com conhecimento na area do projeto. A apresentagdo publica
permite demonstragdo dos resultados alcancados, defesa das escolhas
metodologicas e discussdo das contribuicbes do trabalho para a area de
Engenharia de Robds, incluindo demonstracdo do produto desenvolvido quando
aplicavel.

Os criterios de avaliagdo contemplam qualidade metodologica,
fundamentacao teorica, relevancia do problema abordado, adequacao das solugdes
propostas, qualidade da documentacao produzida e capacidade de comunicagao
tecnica durante a apresentacao. A aprovagao requer nota minima 5,0, calculada
através da media aritmética das avaliagfes dos membros da banca.

3.12.6. Divulgacao e repositorio

Os trabalhos aprovados sao disponibilizados em repositorio institucional
acessivel pela internet, garantindo visibilidade a producdo académica do curso e
contribuindo para o desenvolvimento da area. O repositorio permite acesso publico
aos trabalhos, respeitando direitos autorais e eventuais restricfes de
confidencialidade acordadas com organizacfes parceiras.

A divulgacdo dos TCCs e complementada atraves de seminarios anuais de
apresentagcdao dos melhores trabalhos, eventos académicos estudantis e
publicaces em periodicos especializados, estimulando a continuidade dos
estudos e o intercdmbio académico entre estudantes, docentes e profissionais da
area de robatica.
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3.13. Atividades Complementares

As Atividades Complementares constituem componente curricular
obrigatorio que amplia a formagao atraves de experiéncias académicas e
profissionais diversificadas. Esta secdo apresenta a estrutura de gestao, os tipos
de atividades aceitas e os critérios que asseguram sua aderéncia ao perfil do
egresso e as competéncias da area de robdtica.

3.13.1. Institucionalizagdo e estrutura

As Atividades Complementares constituem componente curricular
obrigatorio com carga horaria de 135 horas, plenamente institucionalizado atraves
de regulamento especifico aprovado pelo colegiado do curso. O regulamento
estabelece o0s tipos de atividades aceitas, criterios de aproveitamento,
documentacao necessaria e procedimentos para validagao.

3.13.2. Diversidade de atividades

As atividades abrangem iniciacdo a pesquisa, extensao universitaria,
iniciagdo a docéncia, atividades artistico-culturais e esportivas, participacdo em
eventos cientificos, experiéncias profissionais correlatas, producdo técnica e
cientifica, vivéncias de gestdo, competicées de robotica, cursos de capacitagdo e
estagios nao-obrigatorios.

Ementa: Participagdo em eventos cientificos, cursos de extensao, olimpiadas
de robotica, competicbes teécnicas, estagios nao-obrigatorios, monitoria, projetos
de pesquisa, programas de mobilidade académica, atividades de
empreendedorismo tecnoldgico, e outras atividades que complementem a
formagdo académica e profissional do engenheiro de robés.

3.13.3. Aderéncia a formagao

As atividades sdo organizadas para garantir aderéncia a formacao geral e
especifica do discente, contribuindo para o desenvolvimento das competéncias
previstas no perfil do egresso. A regulamentagdo estabelece categorias
relacionadas diretamente a Engenharia de Robds e competéncias transversais
como lideranga, comunicacéo e trabalho em equipe.
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3.13.4. Gestao e aproveitamento

A gestdo € realizada pela Coordenacdo do Curso utilizando sistema
informatizado para registro e validagao. O aproveitamento baseia-se em critérios
objetivos com documentagcdo comprobatoria, estabelece equivaléncias entre horas
e creditos, define limites por categoria e garante qualidade atraves de comissao
avaliadora designada pelo colegiado.

3.13.5. Acompanhamento

O curso implementa acompanhamento atraves de relatdrios semestrais
sobre participacdo dos estudantes e feedback sobre contribuicdo das atividades
para formacgdo. Os dados subsidiam atualizagdes do regulamento e identificagdo de
novas oportunidades formativas, incluindo parcerias com empresas e integragao
com competic6es de robotica.

3.14. Curricularizacdo da Extenséo

A Curricularizagdo da Extensdo materializa a integracdo entre universidade e
sociedade atraves da aplicagdo dos conhecimentos do estudante em demandas
reais da comunidade. Esta secdo apresenta a estrutura normativa, 0s
procedimentos de implementagdo e 0os mecanismos de acompanhamento para o
cumprimento das atividades extensionistas.

3.14.1. Institucionalizagdo e marco regulatdrio

A curricularizagcdo da extensao no curso de Engenharia de RobOs esta
plenamente institucionalizada seguindo a Resolugdo do COEPEA N° 29 de 25 de
margo de 2022 e a Instrugdo Normativa Conjunta PROEXC/PROGRAD N° 1/2022. A
implementacdo atende as determinacGes da Meta 127 do Plano Nacional de
Educacgédo e as diretrizes das Diretrizes Curriculares Nacionais dos Cursos de
Engenharia, garantindo que no minimo 10% da carga horaria total seja destinada a
atividades de extenséo.

3.14.2. Estrutura e organizagao

O curso implementa a curricularizacdo da extensdo atraves de 390 horas de
participacdo em projetos, em conformidade com o Art. 5° da Instrugcdo Normativa
Conjunta PROEXC/PROGRAD/FURG n° 01/2022.
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A carga horaria sera cumprida em atividades extensionistas desenvolvidas
em regime de fluxo continuo, vinculadas a projetos institucionais da FURG ou de
instituicOes parceiras, sempre com validagao pela coordenagao do curso.

As acbes poderdo envolver robotica aplicada a problemas sociais,
ambientais ou industriais, transferéncia de tecnologia, capacitacao de profissionais
e desenvolvimento de solugdes com impacto social.

Esta estrutura assegura que o minimo exigido de 10% da carga horaria total
seja dedicada a atividades de extensao, conforme as normativas vigentes.

3.14.3. Aderéncia ao PDI e diretrizes institucionais

As atividades de extensdo estdo alinhadas com o Plano de Desenvolvimento
Institucional 2024-2028 da FURG, especificamente com o Eixo Extensdo e Cultura
gue visa consolidar a politica de extensao universitaria e ampliar a integragéo entre
universidade e sociedade. O componente articula-se com as estratégias
institucionais de fortalecimento das acfes de extensdo na graduagao € promogao
de iniciativas voltadas ao desenvolvimento social, econdmico e ambiental dos
territdrios de abrangéncia da FURG.

3.14.4. Metodologia e impacto social

Os projetos de extensao sao desenvolvidos atraves de metodologia
participativa que promove a interacao dialogica entre universidade e comunidade
externa. A aplicagdo de conhecimentos tecnoldogicos em problemas sociais,
ambientais ou industriais reais ocorre mediante processo colaborativo de
identificacdo de demandas, desenvolvimento conjunto de solugdes e capacitagao
de profissionais e multiplicadores locais.

A metodologia contempla o enfrentamento de questées complexas
contemporaneas atraves de solugBes contextualizadas as realidades regionais. As
atividades incluem transferéncia de tecnologia, desenvolvimento de produtos de
baixo custo e participagdo em iniciativas de desenvolvimento sustentavel.

A interacdo com as comunidades externas privilegia a escuta ativa, a
co-criagcao de solugdes e o fortalecimento de capacidades locais para apropriagao
e manutencado das tecnologias desenvolvidas. Esta abordagem assegura que 0s
projetos constituam respostas construidas coletivamente para demandas sociais
identificadas dialogicamente.
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A metodologia alinha-se aos principios da extensdo universitaria da FURG,
promovendo especificamente a interagdo dialogica com as comunidades, onde
estudantes e docentes trabalham colaborativamente com organizacgoes locais para
abordar questdes complexas contemporaneas. Esta abordagem contribui para o
desenvolvimento humano e a qualidade socioambiental, formando profissionais
conscientes de seu papel na construcdo de uma sociedade mais justa e
ambientalmente sustentavel.

3.14.5. Articulagcdo com o ecossistema de inovacéo

A curricularizagcdo da extensdo aproveita o ecossistema de inovagdo da
FURG, incluindo articulagdo com o iTec/FURG, OCEANTEC Parque Cientifico e
Tecnologico, INNOVATIO Incubadora de Empresas e demais estruturas da PROITI.
Esta integracdo permite que os estudantes desenvolvam projetos extensionistas
em ambiente real de inovacgdo, fortalecendo a ponte entre conhecimento
académico e demandas sociais.

3.14.6. Avaliagdo e acompanhamento

As atividades sdo acompanhadas por docentes orientadores em parceria
com organizacOes da comunidade externa, garantindo que 0s projetos atendam
efetivamente as demandas sociais identificadas. A avaliagdo considera impacto
social, aplicabilidade das solugGes desenvolvidas, envolvimento da comunidade
externa e contribuigdo para formagdo das competéncias previstas no perfil do
egresso, seguindo instrumentos de avaliagdo definidos pela comissao institucional
de curricularizacdo da extensao.

3.14.7. Mecanismos de oferta e participagao

Os projetos de extensao operam em fluxo continuo, permitindo ingresso dos
estudantes em qualguer momento do ano letivo. A identificagcdo e disponibilizac&o
dos projetos ocorre atraves de cadastro obrigatorio no Sistema de Projetos da
FURG (SisProj), garantindo rastreabilidade institucional e conformidade normativa.
A divulgagao e realizada atraves de canais multiplos, incluindo comunicagao direta
da coordenacéo, orientagdo académica individual, murais fisicos e digitais, e-mail
institucional e redes sociais do curso.

Os estudantes podem participar de projetos desenvolvidos no C3 ou em
outras unidades da FURG, bem como em instituicdes parceiras, sendo permitido o
aproveitamento de ate 195 horas (50% da carga horaria total) em projetos externos
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ao centro. A inscricdo ocorre mediante contato direto com o0s docentes
responsaveis ou atraves da coordenacdo do curso, que avalia a aderéncia do
projeto ao perfil formativo desejado.

A orientacdo é exercida por docentes qualificados na area especifica do
projeto, em colaboragcdo com representantes das organizagdes da comunidade
externa envolvidas. O acompanhamento € realizado atraves de reunies periodicas
e relatorios de atividades, assegurando supervisdo adequada do desenvolvimento
dos trabalhos e do envolvimento efetivo dos estudantes nas agfes extensionistas.

A avaliagdo transcende a simples atribuicdo de horas, incorporando analise
da participacdo efetiva nas atividades, contribuicdo para as solugdes
desenvolvidas, qualidade do envolvimento com a comunidade externa e reflexdo
critica sobre a experiéncia vivenciada. Os instrumentos de avaliagcdo seguem
diretrizes estabelecidas pela comissdo institucional de curricularizacdo da
extensdo, garantindo que a participagdo dos estudantes resulte em vivéncia
dialégica e formacao transformadora conforme os principios da extenséo
universitaria.

3.14.8. Articulacdo ensino-pesquisa-extensao

A indissociabilidade entre ensino, pesquisa e extensdo materializa-se
através de mecanismos que promovem integracdo organica entre as trés
dimensdes. Os problemas identificados nos projetos de extensao sao incorporados
como estudos de caso nas disciplinas de Robdtica Aplicada, Projeto Integrador e
componentes afins, permitindo que as experiéncias praticas subsidiem o processo
de ensino e enriguegam a formacao teorica dos estudantes.

As demandas da comunidade externa identificadas nas agdes extensionistas
direcionam questfes de pesquisa para projetos de iniciacdo cientifica e trabalhos
de conclusdo de curso. Os resultados obtidos nos projetos de extensdo sao
sistematizados e podem originar publicactes cientificas, fortalecendo a produgédo
de conhecimento do curso e contribuindo para o avanco da area de robdtica
aplicada a problemas sociais.

A retroalimentacdo ocorre gquando as metodologias de pesquisa sao
aplicadas para avaliar o impacto social das intervencdes extensionistas, e quando
0s produtos desenvolvidos na extensdo sdo testados e validados em ambiente
académico. As disciplinas de Projeto em Robotica incorporam demandas reais
identificadas na extensdo, enquanto representantes das comunidades parceiras
participam como convidados em seminarios e defesas de trabalhos académicos.
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4. GESTAO ACADEMICA DO CURSO

Este capitulo apresenta a estrutura de gestdo académica do curso,
abordando a coordenagao, o nucleo docente estruturante, o apoio discente e os
processos de avaliagdo que asseguram a qualidade e o aprimoramento continuo da
formacéao.

4.1. Coordenacao

A coordenacdo sera exercida por docentes do quadro permanente da
universidade, que atuardo como gestores, desenvolvendo agdes nas dimensoes
didaticas, pedagogicas, administrativas e politicas, atendendo as demandas do
curso, considerando sua natureza interdisciplinar. A relagdo com o0s docentes
devera promover a colaboragdo entre as diferentes areas do conhecimento. Com os
discentes, devera ser mantido canal permanente de comunicagdo para orientagao
académica e acompanhamento do percurso formativo. A coordenacgdo trabalhara
em colaboracdo com a equipe tecnica administrativa e dos laboratdrios do C3,
garantindo suporte adequado as atividades praticas.

A coordenacao devera contar com o apoio do Nucleo Docente Estruturante e
do Conselho Deliberativo do C3, que atua como instancia consultiva e em questdes
académicas e administrativas que envolvem o curso, contando com a participagao
da comunidade docente e discente nas decisfes relacionadas ao curso.

Nos orgdos colegiados da instituicdo a coordenacdo devera zelar pelo
fortalecimento da robotica como area estrategica, articulando o curso tambem com
as politicas institucionais.

Os indicadores de desempenho da coordenagdo s&o disponibilizados
publicamente através dos canais institucionais da FURG e utilizados para orientar
0 aprimoramento continuo do curso.

O coordenador administrara a potencialidade do corpo docente
multidisciplinar, favorecendo a integracdo entre as diferentes especialidades
atraves da articulagao de projetos interdisciplinares e incentivo a colaboracgao.

4.2. Nucleo Docente Estruturante’

O Nucleo Docente Estruturante (NDE) e o grupo de docentes, com atribuicdo
consultiva, responsavel por tratar aspectos pedagodgicos e oferecer suporte a

' Deliberac&o n® 088/2016 COEPEA/FURG e Instruc&o Normativa 01/2016 PROGRAD/FURG.
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coordenagdo. Sera composto por no minimo cinco docentes servidores em regime
de dedicacéo exclusiva vinculados ao curso, sendo o coordenador membro nato. A
composigdo contemplara pelo menos 60% dos membros com titulagdo stricto
sensu, assegurando a qualificagcdao necessaria para o desenvolvimento das
atividades pedagogicas.

A atuagdo do NDE concentra-se no acompanhamento, consolidag&o e
atualizacao do PPC atraves da realizacdo de estudos periodicos, verificagdo do
impacto do sistema de avaliagdo na formagado discente e analise da adequagdo do
perfil do egresso considerando as Diretrizes Curriculares Nacionais e as demandas
emergentes do mercado de trabalho. O nucleo promove a integracao entre as
diferentes areas do conhecimento que compBem a formacdo em robadtica,
garantindo a coeréncia interdisciplinar do projeto pedagogico.

4.3. Integragdo com o setor produtivo e tecnolégico

O curso de Engenharia de Robbs podera estabelecer integractes
formalizadas com o setor produtivo e tecnoldgico atraves de convénios e parcerias
gue viabilizem o desenvolvimento das competéncias profissionais dos discentes. A
integracdo com empresas e organizagcOes permite a insergcdo dos estudantes em
ambientes reais de aplicagado da robotica, proporcionando experiéncias praticas em
cenarios de crescente complexidade tecnologica.

A principal articulacdo ocorre através do iTec/FURG, unidade Embrapii
credenciada desde 2020 que desenvolve projetos de pesquisa, desenvolvimento e
inovacado em cooperagdo com empresas nacionais. Esta integracdo possibilita aos
discentes participar de projetos aplicados em robdtica, automacgao industrial e
inteligéncia artificial, conectando a formagdo académica as demandas reais do
mercado de trabalho.

O OCEANTEC, parque cientifico e tecnoldgico da FURG, e a incubadora
INNOVATIO oferecem ambiente propicio para o desenvolvimento de projetos
empreendedores e startups de base tecnologica, permitindo aos discentes
participar de iniciativas de inovagado e transferéncia de tecnologia. A integracao
com estes espacos possibilita experiéncias em desenvolvimento de produtos,
gestdo de projetos tecnologicos e criagcdo de solugdes roboticas para problemas
regionais e nacionais.

Os convénios serdo periodicamente avaliados quanto a sua contribuicao
para a formagdo discente, assegurando que as experiéncias proporcionadas
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estejam alinhadas com o perfil do egresso e com as competéncias estabelecidas
nas diretrizes curriculares do curso.

4.4. Apoio Discente

O curso de Engenharia de Robés articula-se com a estrutura institucional de
apoio aos estudantes da FURG, coordenada pela Pro-Reitoria de Assuntos
Estudantis (PRAE), que desenvolve agGes de acolhimento, permanéncia e
desenvolvimento académico atraves do Programa Institucional de Desenvolvimento
do Estudante (PDE) e seus subprogramas. O acompanhamento dos estudantes
desenvolve-se de forma continua, promovendo a permanéncia e 0 SUCesso
académico.

4.41. Acompanhamento académico e nivelamento

O acompanhamento académico ocorre através do dialogo permanente entre
coordenagdo e discentes, apoiado pelo sistema de monitoria em disciplinas de
formacdo basica e especifica. Os docentes orientadores de projetos mantém
contato regular com os estudantes, identificando dificuldades de aprendizagem e
direcionando estratégias de apoio adequadas. O regime anual facilita o
acompanhamento longitudinal do desenvolvimento académico, permitindo
intervencOes pedagogicas quando necessario.

A coordenagdo mantém canal aberto para orientagdo académica,
esclarecimento de dulvidas sobre percurso formativo e encaminhamento de
questdes especificas. O NDE atua na identificagcdo de padrdes de dificuldade e
proposicao de ajustes pedagogicos que beneficiem o conjunto dos estudantes.

O apoio pedagogico contempla agdes mediadoras que proporcionam ao
estudante o reencontro com conhecimentos da educacgdo basica atraves de
disciplinas como Pre-Célculo e Pré-Fisica. As oficinas de planejamento e
organizacdo de estudos incluem gestdo do tempo, produgdo de trabalhos
académicos e apropriacdo de tecnologias digitais. A linha de integragéo
pedagogica oferece atendimentos individuais, orientacbes educacionais e
construcao de planejamentos de estudos.

4.4.2. Assisténcia socioecondmica e permanéncia

A assisténcia basica garante equidade de acesso e permanéncia através de
auxilios para estudantes em situagdo de vulnerabilidade socioeconémica. O
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programa oferece moradia através das Casas do Estudante Universitario (CEUSs),
transporte atraves de passes escolares, alimentacdo nos Restaurantes
Universitarios, auxilio infancia para responsaveis por criangas e auxilio
permanéncia.

O Programa de Apoio aos Estudantes com Necessidades Especificas
(PAENE) desenvolve acbGes de acessibilidade metodolégica e instrumental,
incluindo acompanhamento pedagogico especializado para discentes indigenas e
guilombolas. Os servigos de Psicologia e Servigo Social oferecem acolhimento e
encaminhamento de situagfes emaocionais e problemas de aprendizagem.

4.4.3. Integracdo e acolhimento

O programa Acolhida Cidada recepciona o0s ingressantes a cada semestre
através de atividades pautadas pela solidariedade e formagdo de vinculos,
contribuindo para a integracdo a vida universitaria. A formacao ampliada
complementa a educacgao através de cursos sobre habilidades socioemocionais e
competéncias académicas.

A coordenacao incentiva a participagdo em centros académicos, eventos
cientificos e oportunidades de intercambio. O sistema de monitoria em disciplinas
basicas e especificas facilita 0 acompanhamento de estudantes com dificuldades,
enguanto o regime anual permite intervengdes pedagodgicas continuas.

4.4.4. Desenvolvimento profissional e acompanhamento de
egressos

O apoio discente estende-se ao desenvolvimento profissional através da
intermediacdo de estagios nao obrigatorios remunerados e orientagdo para
participacdo em competices de robdtica, eventos cientificos e projetos de
iniciagao cientifica. A coordenacdo mantem informacgGes atualizadas sobre bolsas
de pesquisa e programas de intercambio.

O acompanhamento de egressos fornece subsidios para orientacao
profissional dos estudantes em formagao, conectando experiéncias profissionais
com as expectativas dos discentes atuais e fortalecendo as oportunidades de
insercdo no mercado de trabalho.
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4.5. Gestado do curso e os processos de avaliagdo interna e
externa

A gestdo do curso de Engenharia de RobOs integra-se ao sistema
institucional de avaliagdo da FURG, fundamentado na Lei do SINAES e coordenado
pela Comissdo Propria de Avaliagdo (CPA) para processos internos e pelas
Diretorias de Avaliagdo Institucional (DAIl) e de Avaliagdo e Desenvolvimento da
Graduacgéao (DIADG) para processos externos.

A avaliagdo interna sera conduzida em articulagcdo com a estrutura de
avaliacao institucional, seguindo o modelo das Comissdes Internas de Avaliacao e
Planejamento (CIAPs) estabelecido pela FURG para suas unidades académicas. A
coordenacdao do curso, junto com o NDE e representantes da comunidade
académica, conduzira processos de autoavaliagdo periodica e construgcdo de
planos de acdo baseados nos resultados obtidos.

Os processos avaliativos contemplarédo a analise da adequacao do perfil do
egresso as demandas do mercado de trabalho em robodtica, a efetividade das
metodologias de ensino-aprendizagem adotadas, o impacto do sistema de
avaliacao na formacdo discente e a pertinéncia da estrutura curricular frente as
Diretrizes Curriculares Nacionais. A periodicidade das avaliagbes seguira o
cronograma institucional, com autoavaliacbes anuais e revisbes do projeto
pedagogico a cada ciclo avaliativo.

A avaliacdo externa ocorrera atraves da participacao no ENADE, do Censo da
Educacado Superior e de eventuais visitas in loco do MEC. Os resultados destas
avaliagOes serdo apropriados pela comunidade académica através de reunifes do
NDE, assembleias de curso e discussdes no ambito da CIAP, gerando planos de
acdo para aprimoramento continuo das atividades académicas.

O acompanhamento de egressos sera implementado através do portal
institucional de egressos, conforme previsto no PDI da FURG, permitindo avaliar a
insercdo profissional, a adequacdo da formacdo oferecida as demandas do
mercado de trabalho em robotica e a necessidade de ajustes curriculares. Este
acompanhamento fornecera subsidios para a atualizagdo periodica do projeto
pedagagico e para o fortalecimento das relagdes com o setor produtivo.

Os processos de avaliagao interna incluirdo analise especifica do impacto do
modelo seriado anual na mobilidade estudantil, retencdo e evasdao. O NDE, em
articulagdo com a CIAP da unidade, conduzira estudos periodicos sobre as
limitagbes identificadas para intercambios internacionais e programas de
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mobilidade académica, onde a estrutura anual pode restringir o aproveitamento de
periodos semestrais.

Esta avaliagdo integrara os processos avaliativos institucionais ja
estabelecidos, utilizando dados do acompanhamento de egressos, indicadores de
desempenho académico e consultas a comunidade. A anélise considerara
alternativas organizacionais que preservem 0s beneficios pedagogicos do
acompanhamento anual enquanto atendam as demandas contemporaneas de
flexibilizag&o curricular.

S. INFRAESTRUTURA DO CURSO

Este capitulo apresenta a infraestrutura fisica e tecnoldgica disponivel para
o desenvolvimento das atividades académicas do curso de Engenharia de Robos.
Sdo descritos os espacos de trabalho, laboratdrios especializados, salas de aula e
demais recursos que asseguram as condig6es adequadas para 0 ensino, pesquisa
e extensao na area de robdtica.

S.1. Espacos de trabalho para docentes em tempo integral

O C3 disponibiliza salas de permanéncia distribuidas no primeiro e segundo
andares do predio, onde cada sala atende a um ou dois docentes. Estes espagos
viabilizam o planejamento didatico-pedagogico e demais agdes académicas
atraves da disponibilizacao de escrivaninhas, cadeiras, estantes e armarios para
organizacdo de materiais didaticos e bibliograficos. Cada gabinete possui porta
com fechadura individual, garantindo privacidade para o atendimento a discentes e
orientandos, bem como segurancga na guarda de equipamentos pessoais atraves de
armarios e gavetas com chave.

A infraestrutura tecnolégica contempla internet sem fio e cabeada, ramais
telefbnicos e energia elétrica, atendendo as necessidades institucionais para o
desenvolvimento das atividades docentes. A maioria dos gabinetes dispbe de
climatizagdo através de ar-condicionado, proporcionando conforto adequado ao
trabalho. Os docentes podem reservar qualguer um dos laboratorios do centro para
suas atividades, tendo acesso a cluster de servidores e equipamentos de
prototipacdo de software e hardware.
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5.2. Espaco de trabalho para o/a coordenador/a

O coordenador do curso, na condicdo de docente, dispbe de salas de
permanéncias que viabiliza tanto as acgOes académicas quanto as atividades
administrativas inerentes a coordenacdo. Este espaco oferece privacidade para o
atendimento de discentes, docentes e demais membros da comunidade
académica, seja individualmente ou em grupos, permitindo o desenvolvimento das
funcdes de gestao do curso com infraestrutura tecnologica adequada.

O C3 conta com secretaria equipada com balcdo de atendimento, que
centraliza o suporte operacional as demandas administrativas do curso. Este
espaco disp6e de impressoras e outros recursos tecnoldgicos necessarios as
atividades de gestdo, além de contar com o apoio de 10 servidores
tecnico-administrativos que auxiliam no atendimento as demandas institucionais e
na execucao dos processos académico-administrativos.

5.3. Sala coletiva de professores/as

O C3 disponibiliza espacos coletivos que viabilizam o trabalho docente e
promovem a integracao entre os professores. A sala de convivéncia conta com
televisdo, sofas, cafeteiras de capsulas e escaninhos individuais para
correspondéncia, permitindo descanso e atividades de lazer. O centro possui duas
salas de reunides equipadas com displays e computadores, oferecendo
tecnologias digitais apropriadas para videoconferéncias e apresentagcdes do corpo
docente.

As instalagOes incluem cozinha exclusiva para servidores com geladeira e
microondas, alem de areas de estudo coletivo com bibliotecas de livre acesso para
consulta e trabalho colaborativo. Estes espagos dispéem de apoio
tecnico-administrativo atraveés da secretaria do centro, que oferece suporte
operacional e facilita a guarda de equipamentos e materiais compartilhados.

5.4. Salas de aulas

As salas de aula utilizadas pelo curso integram a infraestrutura geral da
FURG, gue conta com mais de 100 salas distribuidas no Campus Carreiros. Estes
espacos atendem as necessidades institucionais e do curso atraves de
manutencgdo periodica que inclui limpeza diaria e renovagdo continua de mobiliario
e equipamentos.
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As salas comportam entre 20 e 60 discentes, equipadas com cadeiras
universitarias, mesas de apoio ao docente e recursos tecnologicos que incluem
computadores integrados a projetores, telas retrateis, quadros brancos e sistema
de som. A disponibilidade de tecnologias digitais da informagao e comunicagédo e
garantida atraves de rede Wi-Fi institucional e pontos de internet cabeada em
todas as salas.

O conforto ambiental € proporcionado por climatizagdo atraves de
ar-condicionado nos pavilhGes mais recentes e ventilagdo natural nos demais,
complementado por iluminacdo adequada e ampla ventilagdo. A flexibilidade
relacionada as configuragGes espaciais permite distintas situagdes de ensino e
aprendizagem, sendo complementada pela disponibilidade de auditorios com
capacidades variadas, incluindo espacos equipados para videoconferéncia.

A infraestrutura contempla ainda recursos de acessibilidade com
plataformas elevatorias, rampas e sinalizacdo tatil, garantindo o acesso universal
aos espagos de ensino. Esta configuragdo integrada proporciona ambientes
funcionais que atendem as demandas do curso e comprovam sua eficacia no
desenvolvimento das atividades académicas.

5.5. Laboratoérios de informatica ou outro meio de acesso a
equipamentos de informatica pelos/as discentes

O curso conta com sete laboratérios de informatica distribuidos entre o
Centro de Ciéncias Computacionais (C3) e o Pavilhdo 2, totalizando 144
computadores desktop com configuragcdo Core iS5 em sistema dual-boot Linux e
Windows. Os equipamentos atendem as necessidades do curso quanto a
disponibilidade e capacidade de processamento, dispondo de mais de 180
aplicactes Linux e 40 Windows voltadas a programacao, design e CAD. O acesso a
internet e estavel atraves de rede cabeada e sem fio, com velocidade adequada as
atividades académicas. O espacgo fisico oferece conforto aos discentes, com
manutengdo regular dos equipamentos e sistema de reserva das salas via
plataforma digital. A adequacdo dos laboratorios € avaliada periodicamente pelo
corpo docente, garantindo a atualizagdo constante do hardware e software
conforme as demandas curriculares.

5.6. Laboratdrios didaticos de formagé&o basica

Os laboratorios de formagao basica atendem as necessidades do curso
seguindo normas especificas de funcionamento, utilizacdo e seguranga. O
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Laboratorio de Fisica Geral, vinculado ao Instituto de Matematica, Estatistica e
Fisica, dispde de estrutura para experimentos de mecanica, cinematica e dinamica.
O Laboratorio de Expressao Grafica, localizado na Escola de Engenharia, conta com
estacbes de trabalho para desenho industrial utilizando softwares como
SolidWorks e AutoCAD. O Laboratério Termo Fluidico oferece plantas fisicas para
estudos experimentais de termodinamica, sistemas hidraulicos e pneumaticos.
Todos os laboratdrios passam por manutencao periodica, contam com apoio
técnico especializado e dispdem de tecnologias digitais adequadas ao numero de
vagas oferecidas. A avaliagdo continua desses espacos permite o planejamento de
melhorias e atualizacdo dos equipamentos conforme as necessidades
pedagagicas.

S.7. Laboratdrios didaticos de formagao especifica

Os laboratorios de formacgdo especifica atendem as particularidades do
curso com infraestrutura tecnolégica avancada. O Laboratorio de Eletronica e
Sistemas Digitais possui oito osciloscopios digitais, fontes CC, multimetros,
geradores de sinais, estacdes de solda SMD e gravadores para microcontroladores.
O Laboratorio de Automacdo conta com planta industrial equipada com CLPs,
frequencimetros, motores de indugdo, tanques para controle de pressdo e vazao,
alem de bancadas para acionamentos hidraulicos e pneumaticos. O Laboratorio de
Computacao de Alto Desempenho oferece cluster com 32 nucleos e GPU NVIDIA
para simulagfes numericas. Os laboratorios especializados em robotica,
geoinformacdo e sistemas embarcados complementam a formagdo com
eqguipamentos como ROVs, estacéo total laser, GPS RTK e kits FPGA. A manutencé&o
especializada e a avaliagdo periodica garantem que os laboratorios mantenham
sua funcionalidade e relevancia tecnologica, sendo os resultados utilizados para
planejamento de atualizacGes e expansao da infraestrutura.
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7. ANEXOS

Este capitulo reune os documentos complementares que fundamentam a
operacionalizagdo do curso de Engenharia de Robos.

71. Normativas e Portarias

BRASIL. Lei n° 9795, de 27 de abril de 1999. Dispde sobre a educacdo ambiental,
institui a Politica Nacional de Educagao Ambiental e da outras providéncias. Diario
Oficial da Uniao, Brasilia, DF, 28 abr. 1999.
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Educacao Superior. Resolugdo CNE/CES n° 2, de 24 de abril de 2019. Institui as
Diretrizes Curriculares Nacionais do Curso de Graduagao em Engenharia. Diario
Oficial da Unido, Brasilia, DF, n. 80, 26 abr. 2019, Secédo 1, p. 43-45.
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regulamenta o disposto na Meta 12.7 da Lei n° 13.005/2014, que aprova o Plano
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n° 3/2020. Regulamenta os procedimentos para criacao e alteragdo de cursos de
graduacgdo. Rio Grande: FURG, 2020.
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7.2. Ementario e Bibliografias

Esta secdo apresenta as ementas detalhadas e as bibliografias basica e
complementar de todos os componentes curriculares que integram a estrutura do
curso de Engenharia de Robds. Os conteldos estdao organizados por serie,
refletindo a progressao pedagogica dos quatro pilares formativos, e incluem as
referéncias atualizadas que fundamentam o desenvolvimento das competéncias
previstas no perfil do egresso.

7.2.1. Primeira Série

Codigo: 01280

Disciplina: Geometria Analitica e Algebra Linear
Lotacao: IMEF

Duracgé&o: Anual

Carater: Obrigatoria

Localizag8o no QSL: 1°Semestre / 1° Série

Junta turmas: Ndo

Utiliza laboratorios: N&o

Pre-requisito: Nao

Impeditiva: Nao

Sistema de avaliagdo: | (4 notas e exame final)

Ementa: Geometria Analitica: vetores (Aspectos Geomeétricos); Sistemas de equacdes lineares;
Vetores (aspectos algébricos); produtos; estudo da reta e estudo do plano; curvas cénicas e
superficies quadricas. Atgebra Linear: espagos vetoriais; transformacgdes lineares;
diagonalizacdo de operadores lineares; equacado geral do 2° grau a duas e trés variaveis.

Equivaléncia:

01066 - ALGEBRA LINEAR E GEOM. ANALITICA (Anual) ou
0108 - GEOM. ANAL. E ALG. LIN.-EQA ou

01161 - MATEMATICA | ou

01253 - Algebra Linear e Geometria Analitica

Carga horaria total: 120h

53



Carga horéaria de aulas tedricas (hora relégio): 120h

Bibliografia basica:

O calculo com geometria analitica / Louis Leithold; tradug&o Antonio Paques, Otilia Teresinha W.
Paques e Sebastido Antonio José Filho ; revisdo técnica de Seiji Hariki. -. S&o Paulo : Harbra,
c1986. v. 1.

Geometria analitica / Charles H. Lehmann; tradugé&o : Ruy Pinto da Silva Sieczkowski. -. Porto
Alegre : Globo, 1970.

Geometria analitica : plana e no espago / Joseph H. Kindle ; traducdo de Washington Sylvio
Fonseca. -. S8o0 Paulo : McGraw-Hill, 1972.

Geometria analitica : um tratamento vetorial / Paulo Boulos e Ivan de Camargo. -. S&o Paulo :
McGraw-Hill, 1987.

Algebra linear / Seymour Lipschutz ; tradugdo de Roberto Ribeiro Baldino. -. S&o Paulo :
McGraw-Hill, 1973.

Algebra linear / Alfredo Steinbruch, Paulo Winterle. -. Sdo Paulo : Pearson Makron Books, c1987.

Algebra linear com aplicagdes / Howard Anton, Chris Rarres ; tradugao de Claus Ivo Doering. -.
Porto Alegre : Bookman, 2001.

Geometria analitica e algebra linear / Elon Lages Lima. -. Rio de Janeiro : Instituto Nacional de
Matematica Pura e Aplicada, 2006.

Geometria analitica / Alfredo Steinbruch, Paulo Winterle. -. S8o Paulo : Pearson Makron Books,
c1987.

Algebra linear com aplicagdes / Steven J. Leon ; tradug8o e revisdo técnica Sérgio Gilberto
Taboada. -. Rio de Janeiro : LTC, c2011.

Geometria analitica / Fabiano Joseé dos Santos, Silvimar Fabio Ferreira. -. Porto Alegre : Bookman,
2009.
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Bibliografia complementar:

Elementos de geometria analitica : curso moderno / Roberto de Barros Lima. -. S8o Paulo : Ed.
Nacional, 1969.

Algebra linear / Bernard Kolman ; traduzido por Joao Pitombeira de Carvalho. -. Rio de Janeiro:
Guanabara, 1987.

Algebra linear / D. C. Murdoch ; tradugéo de Paulo Ivo de Queiroz. -. Rio de Janeiro : Livros

Tecnicos e Cientificos, 1972.

Algebra linear / David Poole ; tradutoras técnicas Martha Salermo Monteiro. (et al.). -. S&o Paulo :

Cengage Learning, c2004.
Algebra linear : teoria e aplicag®es. -. Rio de Janeiro : Sociedade Brasileira de Matematica, 2014.

Algebra linear / Elon Lages Lima. -. Rio de Janeiro : Instituto Nacional de Matematica Pura e
Aplicada, 2011.

Codigo: 01279

Disciplina: Calculo Diferencial e Integral |

Lotacg&o: IMEF

Duracado: Anual

Carater: Obrigatoria

Localizagdo no QSL: 1°Semestre / 1° Serie

Junta turmas: Nao

Utiliza laboratérios: Nao

Pre-requisito: Nao

Impeditiva: N&o

Sistema de avaliagdo: | (4 notas e exame final)

Ementa: Fungbes reais de uma variavel. Limites. Assintotas. Continuidade. Derivadas.
Diferencial. Integrais. Fungdes no Rn. Diferencial total. Extremos de fungdes de duas variaveis.
Integragcao multipla. Calculo de areas e volumes.

Equivaléncia:

01104 - CALC.DIF. EINT. I - ANUAL ou
01161 - MATEMATICA | ou

01254 - Célculo Diferencial e Integral |

Carga horaria total: 120h

Carga horaria de aulas tecricas (hora relogio): 120h
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Bibliografia basica:

Calculo A : funcgdes, limite, derivagdo, integragdo / Diva Marilia Flemming, Miriam Buss
Gongalves. -. 580 Paulo : Pearson Prentice Hall, 2007,

Calculo B : funges de varias variaveis, integrais multiplas, integrais curvilineas e de superficie /
Miriam Buss Gongalves, Diva Marilia Flemming. -. S&o Paulo : Pearson Prentice Hall, 2007.

Calculo / Howard Anton, Irl Bivens, Stephen Davis ; tradugdo Claus Ivo Doering. -. Porto Alegre :
Bookman, 2007. v. 1.

Calculo / Howard Anton, Irl Bivens, Stephen Davis ; tradugdo Claus Ivo Doering. -. Porto Alegre :
Bookman, 2007. v. 2.

Calculo / James Stewart ; tradugdo tecnica de Antonio Carlos Moretti, Antonio Carlos Gilli
Martins. -. S80 Paulo : Cengage Learning, 2009. v. 1.

Calculo / James Stewart ; traducgédo técnica de Antonio Carlos Moretti, Antonio Carlos Gilli
Martins. -. Sdo0 Paulo : Cengage Learning, 2009. v. 2.

Calculo : um curso maoderno e suas aplicagdes. / Laurence D. Hoffman, Gerald L. Bradley. -. Rio
de Janeiro, RJ : LTC, 2011.

Bibliografia complementar:

Calculo / Mustafa A. Munem, David J. Foulis ; traduzido por André Lima Cordeiro. (et al.] ; sob a
supervisdo de Mario Ferreira Sobrinho. -. Rio de Janeiro : Guanabara, 1982. v. 1.

Calculo / George B. Thomas ; (colaboragdo) Maurice D. Weir, Joel Hass, Frank R. Giordano ;
traducgao Luciana do Amaral Teixeira, Leila Maria Vasconcellos Figueiredo. -. Sd8o Paulo : Pearson :
Addison Wesley, 2009. v. 1.

Calculo / James Stewart ; tradugdo tecnica de Antonio Carlos Moretti, Antonio Carlos Gilli
Martins. -. S8o Paulo : Cengage Learning, 2009. v. 1.

Calculo : fungBes de uma e varias variaveis / Pedro A. Marettin, Samuel Hazzan, Wilton O. Bussab.
-. S80 Paulo : Saraiva, 2010.

Calculo / George B. Thomas, Maurice D. Weir, Joel Hass ; traducdo de Kleber Roberto Pedroso,
Regina Célia Simille de Macedo. -. Sdo Paulo : Pearson, 2012. v. 1.

Caodigo: 01252

Disciplina: Matematica Discreta

Lotagdo: C3
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Duragdo: Anual

Caréater: Obrigatoria

Localizag8o no QSL: 1°Semestre / 1° Serie

Junta turmas: Ndo

Utiliza laboratérios: Nao

Pre-requisito: Nao

Impeditiva: Ndo

Sistema de avaliagdo: | (4 notas e exame final)

Ementa: Discreto vs. continuo. Papel das estruturas discretas em computagdo. Fungdes.
Relagdes. Conjuntos. Provas e mecanismos de provas formais: construgdo, contradigao,
induc&o. DefinicBes recursivas. Logica proposicional. Légica de predicados. Algebra booleana.
Analise combinataria basica. Grafos e arvores.

Equivaléncia:

Carga horaria total: 90h

Carga horaria de aulas tedricas (hora relégio): 90h

Bibliografia basica:

Fundamentos matematicos para a ciéncia da computagdo : um tratamento moderno de
matematica discreta / Judith L. Gersting ; traducdo de Valéria de Magalhédes ldrio. -. Rio de
Janeiro : LTC, c2004.

Teoria e problemas de matematica discreta / Seymour Lipschutz, Marc Lars Lipson ; tradugdo de
Heloisa Bauzer Medeiros. -. Porto Alegre : Bookman, 2004.

Matematica discreta : uma introdugdo / Edward R. Scheinerman ; tradugao tecnica Alfredo Alves
de Farias. -. S80 Paulo : Cengage Learning, 2009.

Matematica discreta / Seymour Lipschutz, Marc Lars Lipson ; tradutor tecnico Adonai Schlup
Sant'anna. -. Porto Alegre : Bookman, 2013.

Aprendendo matematica discreta com exercicios / Paulo Blauth Menezes, Laira Vieira Toscani,
Javier Garcia Lopez. -. Porto Alegre : Bookman, 2009.

Matematica discreta : uma introdugdo / Edward R. Scheinerman. -. S8o Paulo : Cengage Learning,
20M.
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Bibliografia complementar:
Matematicas basicas / W. T. Lunt. -. México : McGraw-Hill, 1973.

Teoria dos conjuntos / Seymour Lipschutz ; tradug&o Fernando Vilain Heusi da Silva. -. Sao
Paulo : McGraw-Hill, c1972.

Teoria elementar dos conjuntos / Edgard de Alencar Filho. -. S8o Paulo : Nobel, 1985.
Discrete mathematics / Richard Johnsonbaugh. -. New Jersey : Prentice Hall, 1997.

Discrete mathematics and its applications / Kenneth H. Rosen. -. Boston : McGraw-Hill, 1999.
Introdugéo a teoria dos grafos / Marcia Aguiar Rabuske. -. Florianopolis : Ed. da UFSC, 1992.

Discrete and combinatorial mathematics : an applied introduction / Ralph P. Grimaldi. -. New York
: Pearson Education, 2004.

Matematica discreta / L. Lovasz, J. Pelikan, K. Vesztergombi. -. Rio de Janeiro : Sociedade
Brasileira de Matematica, 2003.

Matematica discreta para computagéo e informatica / Paulo Blauth Menezes. -. Porto Alegre :
Sagra Luzzatto / Instituto de Informatica da UFRGS, 2005.

Aprendendo matematica discreta com exercicios. / Paulo Blauth Menezes, Laira Vieira Toscani,
Javier Garcia Lopez. -. Porto Alegre: Bookman: Instituto de informatica UFRGS, 20089.

Calculo / James Stewart ; tradugédo tecnica de Antonio Carlos Moretti, Antonio Carlos Gilli
Martins. -. S0 Paulo : Cengage Learning, 2009. v. 1.

Calculo / James Stewart ; tradug8o técnica de Antonio Carlos Moretti, Antonio Carlos Gilli

Martins. -. S80 Paulo : Cengage Learning, 2009. v. 2.

Matematica basica para cursos superiores / Sebastido Medeiros da Silva, Elio Medeiros da Silva,
Ermes Medeiros da Silva. -. S0 Paulo : Atlas, 2008.

Computabilidade, fungdes computaveis, logica e os fundamentos da matematica / Walter
Carnielli, Richard L. Epstein. -. Sdo Paulo : UNESP, c2005.

Caodigo: 23084

Disciplina: Algoritmos e Estruturas de Dados |

Lotagdo: C3

Duragdo: Anual

Caréater: Obrigatoria

Localizag8o no QSL: 1°Semestre / 1° Serie
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Junta turmas: Ndo

Utiliza laboratdrios: Sim

Pre-requisito: Nao

Impeditiva: Nao

Sistema de avaliagdo: | (4 notas e exame final)

Ementa: Hardware e software. NogGes basicas de arquitetura e organizagcdo de computadores.
Formas de representacdo de algoritmos: pseudocddigo e fluxogramas. Constantes, variaveis e
expressdes. Tipos de dados: primitivos e do usuario. Estruturas de dados basicas: arranjos e
registros. Entrada e saida. Estruturas de controle de fluxo. Operadores légicos, relacionais e
aritméticos. Modularizagdo. Funcdes e procedimentos. Passagem de pardmetros. Manipulagdo
de cadeias de caracteres. Recursdo. Arquivos de registros e de texto. Ponteiros e alocagéo
dindmica de memaria. Nogées de tipos abstratos de dados.

Equivaléncia: 23001 - Introdugdo a Ciéncia da Computagéo

Carga horaria total: 180h

Carga horaria de aulas tedricas (hora relogio): 180h

Carga horaria de aulas praticas (hora relégio): 90h

Bibliografia basica:

Algoritmos e estruturas de dados / Angelo de Moura Guimaraes, Newton Alberto de Castilho
Lages. -. Rio de Janeiro : LTC, 1985.

Programacgéo estruturada de computadores : algoritmos estruturados / Harry Farrer. (et al]. -.
Rio de Janeiro : LTC, 1999.

C completo e total / Herbert Schildt ; tradugédo e revisdo de Roberto Carlos Mayer. -. Sdo Paulo :
Pearson Makron Books, 1997.

Algoritmos : ldgica para desenvolvimento de programag&o de computadores / José Augusto N.
G. Manzano, Jayr Figueiredo de QOliveira. -. 580 Paulo : Erica, 2008.

Fundamentos da programacé&o de computadores : algoritmos, pascal, C++ e java / Ana Fernanda
Gomes Ascencio, Edilene Aparecida Veneruchi de Campos. -. Sdo Paulo : Prentice Hall, 2007.
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Bibliografia complementar:

Programacéo estruturada de computadores : algoritmos estruturados / Harry Farrer. (et al.]. -. Rio

de Janeiro : Guanabara, c1985.
Treinamento em linguagem C / Victorine Viviane Mizrahi. -. S8o Paulo : Mc Graw-Hill, 1990. v. 1.
Treinamento em linguagem C / Victorine Viviane Mizrahi. -. S8o Paulo : Mc Graw-Hill, 1990. v. 2.

Internet programming with python / Aaron Watters, Guido Van Rossum, James C. Ahlstrom. -.
New York : M&T Books, 1996.

Fundamentos da programagdo de computadores : algoritmos, pascal e C++ / Ana Fernanda
Gomes Ascencio, Edilene Aparecida Veneruchi de Campos. -. Sdo Paulo : Prentice Hall, 2002.

C completo e total / Herbert Schildt ; tradugdo e revisdo de Roberto Carlos Mayer. -. Sdo Paulo :
Pearson Makron Books, 1997.

Codigo: XXXX

Disciplina: Introdugé&o a Engenharia de Robos

Lotagdo: C3

Duragédo: Semestral

Carater: Obrigatoria

Localizag8o no QSL: 1°Semestre / 1° Série

Junta turmas: Ndo

Utiliza laboratorios: N&o

Pre-requisito: Nao

Impeditiva: Nao

Sistema de avaliagdo: Il (nota final com média 5,0)

Ementa: Introdugdo & Universidade e ao Curso. Caracteristicas do estudo em nivel
superior. Atribuictes profissionais, areas de atuag&o e mercado. Introducgéo a profisséo através
de situagGes-problema. Introdugdo a Robotica. Conceitos fundamentais de Robdtica.
Componentes basicos: sensores, atuadores, controladores. Aplicagtes de Robdtica. Atividades
Praticas.

Carga horaria total: 30h

Carga horaria de aulas tedricas (hora relogio): 30h

Bibliografia basica:
CRAIG, J. J. Robatica. 3. edigdo. S80 Paulo: Pearson Prentice Hall. 2013.

NIKU, S. B. Introducdo a Robatica: Analise, Controle, Aplicagdes. Rio de Janeiro: LTC, 2013.
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ROSARIO, J. M. Principios de Mecatronica. Sao Paulo: Pearson Prenctice Hall, 2005.

Bibliografia complementar:

GROOVER, M. P. Automacéao Industrial e Sistemas de Manufatura. 3. ed. Sdo Paulo: Pearson
Prentice Hall, 2011.

ROMANQ, V. F. Robdtica industrial: aplicagdo na industria de manufatura e de processos. Sdo
Paulo: Edgard Blucher, 2002. ISBN 8521203152.

CAPELLI, A. Automagédo Industrial: Controle do movimento e processos continuos. 2. ed. Sdo
Paulo: Erica, 2008.

Cadigo: 02100

Disciplina: Fundamentos de Quimica

Lotagdo: EQA

Duragédo: Anual

Carater: Obrigatoria

Localizag8o no QSL: 1°Semestre / 1° Série

Junta turmas: Ndo

Utiliza laboratoérios: Nao

Pre-requisito: Nao

Impeditiva: Nao

Sistema de avaliagdo: | (4 notas e exame final)

Ementa: Atomo e estrutura. Tabela Periddica. Ligagdes Quimicas. Fungdes Inorganicas e
Orgénicas. Acerto de coeficientes. Estequiometria. Solug@es Eletroguimica. Cinética quimica.

Equilibrio quimico. Equilibrio ibnico.

Equivaléncia:

02035 - QUIMICA | e 02036 - QUIMICA Il ou

02131 - FUNDAMENTOS DE QUIMICA - M ou

02132 - FUNDAMENTOS DE QUIMICA - C ou

04142 - MOD CIEN TECNOL MAT CON CIV ou
04143 - MOD CIEN TECNOL MAT CON MEC

Carga horéria total: 60h

Carga horaria de aulas tedricas (hora reldgio): 60h

o1




Bibliografia basica:

Quimica geral / James E. Brady, Gerard E. Humiston ; tradug&o de Cristina Maria Pereira dos
Santos, Raberto de Barros Faria. -. Rio de Janeiro : Livros Técnicos e Cientificos, 1986. V.

Quimica geral / James E. Brady, Gerard E. Humiston ; tradugé&o de Cristina Maria Pereira dos
Santos, Roberto de Barros Faria. -. Rio de Janeiro : Livros Técnicos e Cientificos, 1986. v. 1.

Quimica geral / James E. Brady, Gerard E. Humiston ; traduc&o de Cristina Maria Pereira dos
Santos, Roberto de Barros Faria. -. Rio de Janeiro : Livros Técnicos e Cientificos, 1986. v. 2.

Quimica geral / John B. Russell ; coordenagdo Maria Elizabeth Brotto ; tradugéo e revisédo de
Marcia Guekezian. (et al.). -. S8o Paulo : Pearson Makron Books, 1994. v. 1.

Quimica geral / John B. Russell ; coordenagdo Maria Elizabeth Brotto ; tradugéo e reviséo de
Marcia Guekezian. (et al.]. -. S8o Paulo : Pearson Makron Books, 1994. v. 2.

Quimica : a ciéncia central / Theodare L. Brown. (et al.] ; tradugdo Robson Mendes Matos. -. S&o
Paulo : Prentice Hall, c2005.

Quimica geral : fundamentos / Daltamir Justino Maia, J.C. de A. Bianchi. -. Sdo Paulo : Pearson,
c2007.

Principios de quimica: questionando a vida moderna e o meio ambiente / Peter Atkins, Loretta
Jones ; tradugéo técnica (por) Ricardo Bicca de Alencastro. -. Porto Alegre : Bookman, 2012.

Bibliografia complementar:

Quimica : um curso universitario / Bruce M. Mahan, Rollie J. Myers ; coordenador Henrique Eisi
Toma ; tradugédo de Koiti Araki, Denise de Oliveira Silva, Flavio Massao Matsumoto. -. S&o Paulo :
Edgard Blucher, 1995.

Quimica : a matéria e suas transformagdes / James E. Brady, Joel W. Russell, John R. Holum ;
tradugdo J. A. Souza. -. Rio de Janeiro : Livros Técnicos e Cientificos, 2003. v. 2.

Quimica geral : aplicada a engenharia / Lawrence S. Brow, Thomas A. Holme ; tradug&o Maria
Lucia Godinho de Oliveira ; revisdo tecnica Robson Mendes Matos. -. Sdo0 Paulo : Cengage
Learning, 2009.

Quimica geral : conceitos essenciais / Raymond Chang ; tradugdo Maria José Ferreira Rebelo .
(et al.). -. Porto Alegre : AMGH, 2010.

Quimica geral e reagdes quimicas / John C. Kotz, Paul M. Treichel, Gabriela C. Weaver ; traducgéo
técnica de Flavio Maron Vichi. -. Sdo0 Paulo : Cengage Learning, 2010. -. v. 1.
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Codigo: 01255

Disciplina: Fisica Geral - C |

Lotacao: IMEF

Duragé&o: Anual

Carater: Obrigatoria

Localizag8o no QSL: 1°Semestre / 1° Série

Junta turmas: Ndo

Utiliza laboratérios: Nao

Pre-requisito: Nao

Impeditiva: N&o

Sistema de avaliagdo: | (4 notas e exame final)

Ementa: Espago e Tempo. Trabalho e Energia. Cinematica e Dinamica da Particula. Cinematica e
Dindmica do Carpo Rigido. Rotacdo. Oscilagdes. Teoria Cinética dos Gases e Termodindmica.
Termometria e Calorimetria

Equivaléncia:
01415 - Fisica | ou
03131 - FISICA GERAL | - C

Carga horaria total: 120h

Carga horéaria de aulas tedricas (hora relégio): 120h
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Bibliografia basica:

Fisica / Paul A. Tipler ; traduzido por Horacio Macedo. -. Rio de Janeiro : Guanabara Dois, 1984. -.

v. 1.

Fisica / Paul A. Tipler ; traduzido por Horacio Macedo. -. Rio de Janeiro : Guanabara Dois, 1984. -.
V. 2.

Fundamentos de fisica / David Halliday, Robert Resnick, Jearl Walker ; tradugéo e revisdo técnica
Ronaldo Sérgio de Biasi. -. Rio de Janeiro : LTC, 2008-2008. v. 1.

Fundamentos de fisica / David Halliday, Robert Resnick, Jearl Walker ; tradugé&o e revisdo técnica
Ronaldo Sérgio de Biasi. -. Rio de Janeiro : LTC, 2008-20089. v. 2.

Fundamentos de fisica / David Halliday, Robert Resnick, Jearl Walker ; tradug&o e revisdo técnica
Ronaldo Seérgio de Biasi. -. Rio de Janeiro : LTC, 2008-2009. v. 3.

Fundamentos de fisica / David Halliday, Robert Resnick, Jearl Walker ; tradugéo e revisdo técnica
Ronaldo Sérgio de Biasi. -. Rio de Janeiro : LTC, 2008-2008. v. 4.

Fisica / Hugh D. Young, Roger A. Freedman ; colaborador A. Lewis Ford ; revis&o técnica (de] Adir
Mouysés Luiz. -. Sd0 Paulo : Pearson : Addison Wesley, 2008-2009. v. 1.

Fisica / Hugh D. Young, Roger A. Freedman ; colaborador A. Lewis Ford ; revisdo tecnica (de] Adir
Moyses Luiz. -. S8o0 Paulo : Pearson : Addison Wesley, 2008-20089. v. 2.

Fisica para cientistas e engenheiros / Paul A. Tipler, Gene Masca. -. Rio de Janeiro : LCT, c2008.
v. 1.

Fisica para cientistas e engenheiros / Paul A. Tipler, Gene Masca. -. Rio de Janeiro : LCT, c2008.
V. 2.

Fundamentos de fisica / David Halliday, Robert Resnick, Jearl Walker ; tradugdo e revisdo
técnica Ronaldo Sérgio de Biasi. -. Rio de Janeiro : LTC, 2012. v. 1.

Fundamentos de fisica / David Halliday, Robert Resnick, Jearl Walker ; tradugdo e revisdo
técnica Ronaldo Sérgio de Biasi. -. Rio de Janeiro : LTC, 2012. v. 2.

Curso de fisica basica 2 : fluidos, oscilagdes e ondas, calor / H. Moysés Nussenzveig. -. Sdo
Paulo : Blucher, 2014. v. 2.

Curso de fisica basica 1: mecénica / H. Moysés Nussenzveig. -. Sdo Paulo : Blucher, 2013. v. 1.
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Bibliografia complementar:

Calculo avangado / Murray R. Spiegel ; tradugdo de Alfredo Alves de Farias e Francisco
Albuguergue Bastos. -. Sdo Paulo : McGraw-Hill, c1971.

The Feynman lectures on physics / Richard P. Feynman, Robert B. Leighton, Matthew Sands. -.
Reading, Massachusetts : Addison-Wesley, c1963-1965. v. 1.

The Feynman lectures on physics / Richard P. Feynman, Robert B. Leighton, Matthew Sands. -.
Reading, Massachusetts : Addison-Wesley, c1963-1965. v. 2.

Fisica / GREF. -. S30 Paulo : EDUSP, 1998-2000. -. v. 1.
Fisica / GREF. -. Sd0 Paulo : EDUSP, 1998-2000. -. v. 2.

Fisica conceitual / Paul G. Hewitt ; tradug&o de Trieste Freire Ricci, Maria Helena Gravina;
revisdo tecnica de Claudio Jose de Holanda Cavalcanti. -. Porto Alegre : Bookman, 2002.

Fisica viva : uma introdugdo a fisica conceitual / James Trefil, Robert M. Hazen ; tradugéo
Ronaldo Sérgio de Biasi. -. Rio de Janeiro : LTC, 2006. v. 1.

Fisica viva : uma introdugdo a fisica conceitual / James Trefil, Robert M. Hazen ; tradugéo
Ronaldo Sérgio de Biasi. -. Rio de Janeiro : LTC, 2006. v. 2.

Fisica : uma abordagem estratégica / Randall D. Knight. -. Porto Alegre : Bookman, 2009. v. 1.

Fisica : uma abordagem estratégica / Randall D. Knight. -. Porto Alegre : Bookman, 2009. v. 2.

Cadigo: XXXXX

Disciplina: Desenho Técnico

Lotagdo: EE

Duragé&o: Anual

Carater: Obrigatoria

Localizag8o no QSL: 1°Semestre / 1° Série

Junta turmas: Ndo

Utiliza laboratdrios: Sim

Pre-requisito: Nao

Impeditiva: Nao

Sistema de avaliagdo: Il (nota final com média 5,0)

Ementa: Desenvolvimento e aprimoramento da capacidade de leitura, interpretacdo e
representagdo de projetos graficos e realizagdo de exercicios vinculados a area de atuagéo. O
crogui como recurso de apoio ao langamento de projetos graficos. Desenho geométrico.
Instrumental analdgico e digital e normas técnicas utilizados em desenho técnico.
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Fundamentos da percepgdo espacial. Escalas. Vistas ortograficas, cortes, cotagem e

perspectivas, com énfase a isométrica.

Equivaléncia:
01039 - DESENHO ou
0M0B6 - Desenho Técnico

Carga horéria total: 60h

Carga horaria de aulas tedricas (hora relogio): 60h

Bibliografia basica:

Silva, A. et al. Desenho técnico moderno. 4. ed. Rio de Janeiro: LTC, 2006.

Giesecke, F. E. et al. Comunicagdo grafica moderna. Porto Alegre: Bookman, 2011.
ABNT- Associagao Brasileira de Normas Tecnicas. Normas para desenho técnico. 3.

ed. Porto Alegre: Globo, 1983.

Bibliografia complementar:

Abrantes, J.; Filho, C. A. F. Desenho técnico basico teoria e pratica. 1. ed. Rio de Janeira:
LTC, 2018.

Cruz, M. D. Desenho técnico. Sdo Paulo: Erica, 2014.

Vilseke, A. J. et al. Desenho técnico mecanico. Porto Alegre: SAGAH, 2018.

Bornancini, J. C. M. et al. Desenho técnico basico: fundamentos tedricos e exercicios a
mao livre. 3. ed. Porto Alegre: Sulina.

Bachmann, A.; Forberg, R. Desenho Tecnico. Porto Alegre: Globo,1970. B.

French, T. E. Desenho técnico. 17. ed. Porto Alegre: Globo, 1977. v. 3.

Cadigo: 06780

Disciplina: Inglés Instrumental |

Lotagao: ILA

Duragdo: Semestral

Carater: Optativa

Localizag8o no QSL: 1°Semestre / 1° Serie

Junta turmas: Ndo

Utiliza laboratorios: N&o
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Pre-requisito: Nao

Impeditiva: N&o

Sistema de avaliagao: Il (nota final com média 5,0)

Leitura e interpretacdo de textos auténticos através da pratica de estratégias e técnicas de
leitura usadas no ensino de inglés instrumental. Estudo de géneros ndo académicos e
académicos, visando a compreensdo geral e detalhada sob a abordagem de inglés para
propositos especificos (ESP - Reading). Ensino de elementos gramaticais essenciais para
compreensao de textos e de vocabulario.

Equivaléncia:

Carga horéria total: 45h

Carga horaria de aulas tedricas (hora relégio): 45h

Bibliografia basica:

ARAUJO, Antdnia Dilamar; SILVA, Santilha Maria Sampaio €; BRANDAO, Saulo Cunha de Serpa.
Caminhos para leitura: inglés instrumental. Teresina: Alinea Publicagées, 2002. 205 p.

GOODMAN, Yetta M; WATSON, Dorthy J; BURKE, Carolyn L. Reading Strategies: Focus on
Comprehension. 2. ed. New York: Richard C Owen Publishers, 1996. 277 p.

HARRISON, R. R. Headway Academic Skills: Reading, Writing and Study Skills (Level 1). Oxford:
Oxford University Press, 2011.

JEFFRIES, L.; MIKULECKY, B. S. Basic Reading Power. Nova York: Addison Wesley Longman, 1997.

MUNHOZ, R. Inglés Instrumental: Estratégias de leitura. 2. ed. S&o Paulo: Textonovo, 2002.

Bibliografia complementar:

MCCARTHY, Michael & O’DELL, Felicity. English Vocabulary in Use: Pre-Intermediate. Cambridge:
Cambridge University Press, 2018.

PASSWORD: English Dictionary for Speakers of Portuguese. Sdo Paulo: Martins Fontes,2018.
943p.

SWAN, M. Practical English Usage. 3. ed. Oxford: Oxford University Press, 2005. 658 p.

Cadigo: 06381

Disciplina: Inglés Instrumental |l

Lotagdo: ILA

Duracédo: Semestral

Carater: Optativa

Localizagdo no QSL: 2° Semestre / 1% Serie
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Junta turmas: Ndo

Utiliza laboratorios: N&o

Pre-requisito: Nao

Impeditiva: Nao

Sistema de avaliagdo: Il (nota final com média 5,0)

Ementa: Estratégias de compreensao de leitura de textos auténticos em lingua inglesa, com
foco especifico nos géneros académicos — resumo, resenha e artigo. Compreenséo e
decodificacdo dos aspectos [éxico-sistémicos da lingua inglesa em niveis bdsico e
intermediario a partir do estudo de textos.

Equivaléncia:

Carga horaria total: 45h

Carga horaria de aulas tecricas (hora relogio): 45h

Bibliografia basica:

GOODMAN, Yetta M; WATSON, Dorthy J; BURKE, Carolyn L. Reading Strategies: Focus on
Comprehension. 2. ed. New York: Richard C Owen Publishers, 1996. 277 p.

HUTCHINSON, T, WATERS, A, & SWAN, M. English for specific purposes. Cambridge: Cambridge
university press, 2001.

SLAGHT, J.; HARBEN, P. Reading English for Academic Study. Reading: Garnet Publishing, 2009.

SOTIRIOU, P. E; PHILLIPS, A. Steps to Reading Proficiency. 5. ed. Boston: Cengage Learning,
2000.

SWALES, John M; FEAK, Christine B. Abstracts and the writing of abstracts: Book 1. Michigan:
University of Michigan Press, 2009. 104 p.

Bibliografia complementar:

MCCARTHY, Michael & O’DELL, Felicity. Academic Vocabulary in Use: Pre-Intermediate.
Cambridge: Cambridge University Press, 2018.

PASSWORD: English Dictionary for Speakers of Portuguese. Sdo Paulo: Martins Fontes,2018.
943p.

SWAN, M. Practical English Usage. 3. ed. Oxford: Oxford University Press, 2005. 658 p.

Cadigo: 23131

Disciplina: Criatividade e Design Thinking

Lotagdo: C3
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Duracgdo: Semestral

Carater: Optativa

Localizag8o no QSL: 1°Semestre / 1° Serie

Junta turmas: Ndo

Utiliza laboratérios: Nao

Pre-requisito: Nao

Impeditiva: Ndo

Sistema de avaliagao: Il (nota final com média 5,0)

Ementa: Criatividade, design e inovagdo. Mitos da criatividade. A pessoa criativa. Criatividade
em ambientes de engenharia. Mentalidade do engenheiro inovador. design thinking: empatia,
definicdo, geracdo de idéias, prototipagem e testes.

Equivaléncia:

Carga horaria total: 45h

Carga horaria de aulas tecricas (hora reldgio): 45h

Bibliografia basica:

Criatividade : abrindo o lado inovador da mente : um caminho para o exercicio pratico dessa
potencialidade, esquecida ou reprimida quando deixamos de ser criangas / José Predebon. -.
Sao Paulo : Atlas, 2003.

As 10 faces da inovagao / Tom Kelley, Jonathan Littman; tradugéo (de] Afonso Celso da Cunha

Serra. Rio de Janeiro : Elsevier, c2007.

Inovagdo na sala de aula : como a inovagdo disruptiva muda a forma de aprender / Clayton M.
Christensen, Michael B. Horn & Curtis W. Johnson. -. Porto Alegre : Bookman, 2012.

Ser + com criatividade e inovagao : 0s segredos para o sucesso dos processos de mudangas /
Ademir Vogel, (et.al.). Coordenagdo editorial: Mauricio Sita. -. S8o Paulo : Ser mais, 2011.

Design thinking : uma metodologia poderosa para decretar o fim das velhas ideias / Tim Brown ;
tradugao Cristina Yamagami. -. Rio de Janeiro : Elsevier, 2010.
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Bibliografia complementar:

Arte, mente e cerebro : uma abordagem cognitiva da criatividade / Howard Gardner ; tradugdo de
Sandra Costa ; consultoria, superviséo e revisdo técnica Juan José Mourino Mosquera, Claus
Dieter Stobaus. -. Porto Alegre : Artmed, 1999.

Indicadores de ciéncia, tecnologia e inovagdo no Brasil / organizadores Eduardo Baumgratz
Viotti, Mariano de Matos Macedo. -. Campinas : Unicamp, c2003.

Psicologia da criatividade / Todd Lubart ; tradugdo Marcia Conceigdo Machado Moraes ;
consultoria, supervisdo e revisdo técnica desta edigdo Cristina Dias Allessandrini. -. Porto Alegre
: Artmed, 2007.

Histaria do design grafico / Philip B. Meggs, Alston W. Purvis ; tradug&o Cid Knipel. -. Sdo Paulo :
Cosac Naify, 2009.

O ocio criativo / Domenico de Masi ; tradugdo Lea Manzi. -. Rio de Janeiro : Sextante, 2000.

Codigo: 23134

Disciplina: Soft Skills para Engenharia

Lotagao: C3

Duracdo: Semestral

Carater: Optativa

Localizagdo no QSL: 2°Semestre / 1° Série

Junta turmas: Nao

Utiliza laboratérios: Nao

Pre-requisito: Nao

Impeditiva: N&o

Sistema de avaliagao: Il (nota final com média 5,0)

Ementa: Capacidades e Habilidades Humanas; Soft Skills e Hard Skills; Competéncias

transversais; Habilidades para o mundo do trabalho em Engenharia.

Equivaléncia: N&do

Carga horaria total: 45h

Carga horaria de aulas tedricas (hora reldgio): 45h
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Bibliografia basica:

Psicologia nas organizagdes / Paul E. Spector ; tradugé&o Cid Knipel Moreira, Celio Knipel Mareira ;
revisdo técnica Natacha Bertoia da Silva . (et. al]. -. Sdo Paulo : Saraiva, 2010.

Gestdo de recursos humanos: Comparagéo das competéncias hard skills e soft skills listadas na
literatura, com a percepgao das empresas e especialistas da industria 4.0. UTFPR, Dissertagao
de Mestrado, Engenharia da Produgéo. / Curitiba. / 2019.

Soft Skills: Conhega as ferramentas para vocé adquirir, consolidar e compartilhar
conhecimentos. Brasport. / Rio de Janeiro. / 2017.

Soft Skills: Habilidades e competéncias profissionais requisitadas pelo mercado empreendedor.
/ Revista Cientifica Multidisciplinar Nucleo do Conhecimento, ano 05, ed. 09, v. 05, p. 70-92 /
2020.

Soft Skills: Rumo ao sucesso no mundo profissional. / Revista Interface Tecnoldgica, v. 17, n. 1, p.
829-842. / 2020.

Bibliografia complementar:
Introdugéo a psicossociologia / Jean Maiosonneuve. -. S8o Paulo : Ed. Nacional : EDUSP, 1977.

Introdug8o a psicossociologia das organizagdes / Francois Petit, Michel Dubois. -. Lisboa :
Instituto Piaget, 1998.

Habilidades, competéncias e atitudes profissionais no contexto da industria 4.0: Uma revisdo
bibliografica contemplando soft e hard skills. V EnICT. / Sdo Paulo. / 2020.

O poder da simplicidade no mundo agil: Como desenvolver soft skills e aplica-las com scrum e
design thinking para ter mais resultado com menos trabalho, em menor tempo. Gente. / S&o
Paulo. / 2018.

Soft Skills na industria 4.0. UTFPR, Dissertag&o de Mestrado, Tecnologia e Sociedade. / Curitiba.
/ 2019.

7.2.2. Segunda Seérie

Cadigo: 01281

Disciplina: Calculo Diferencial e Integral |l

Lotag&o: IMEF

Duragdo: Anual

Carater: Obrigatoria
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Localizag8o no QSL: 1°Semestre / 2° Série

Junta turmas: Nao

Utiliza laboratorios: N&o

Pre-requisito: Nao

Impeditiva: Nao

Sistema de avaliagdo: | (4 notas e exame final)

Ementa: Sequéncias numeéricas. Séries numeéricas. Séries de fungdes. Equactes Diferenciais
Ordinarias. Equactes Diferenciais Parciais. Transformactes de Laplace. Funcdes de Varias

Variaveis Reais. Fung@es Vetoriais. Integrais de Linha. Integrais de Superficie.

Equivaléncia:

01110 - CALC.DIF. E INT. Il - ANUAL ou
01163 - MODULO DE MATEMATICA Il ou
0165 - MATEMATICA 11l

Carga horaria total: 120h

Carga horaria de aulas tedricas (hora reldgio): 120h

2




Bibliografia basica:

Moderna introdugdo as equacgdes diferenciais / Richard Bronson ; tradugdo de Alfredo Alves de
Farias ; revisdo tecnica de Roberto Romano. -. S&o Paulo : McGraw-Hill, 1977.

Célculo vetorial / Benedito Castrucci. -. Sdo Paulo : Nobel, 1968. v. 2.

Calculo vetorial e geometria analitica : exercicios propostos e resolvidos / Miguel Oliva Feitosa.
-. 580 Paulo : Atlas, 1976.

Transformadas de Laplace / Murray R. Spiegel, tradugdo de Roberto Ribeiro Baldino. -. S8o Paulo
: McGraw-Hill, 1975.

Calculo com geometria analitica / George F. Simmons ; traducdo de Seiji Hariki ; revisdo técnica
de Rodney Carlos Bassanezi, Silvio de Alencastro Pregnolatto. -. Sdo Paulo : McGraw-Hill, 1987. v.
1.

Calculo com geometria analitica / George F. Simmons ; traducdo de Seiji Hariki ; revisdo técnica
de Rodney Carlos Bassanezi, Silvio de Alencastro Pregnolatto. -. Sdo Paulo : McGraw-Hill, 1987. v.
2.

Exercicios resolvidos e propostos de sequéncias e séries de numeros e de funcgdes / Paulo
Boulos. -. S0 Paulo : E. Blucher, 1986.

Calculo B : fungées de varias varidveis, integrais multiplas, integrais curvilineas e de superficie /
Miriam Buss Gongalves, Diva Marilia Flemming. -. Sdo Paulo : Pearson Prentice Hall, 2007.

Equactes diferenciais / Dennis G. Zill, Michael R. Cullen ; traducao Alfredo Alves de Farias,
Antonio Zumpano ; revisdo tecnica Antonio Pertence Jr. -. S8o0 Paulo : Pearson Makron Books,
c2001. v. 1.

Equactes diferenciais / Dennis G. Zill, Michael R. Cullen ; traducao Alfredo Alves de Farias,
Antonio Zumpano ; revisdo tecnica Antonio Pertence Jr. -. S&o Paulo : Pearson Makron Books,
c2001. v. 2.

Matematica avangada para engenharia / Dennis G. Zill, Michael R. Cullen ; tradugdo Fernando
Henrique Silveira ; revisdo tecnica Antonio Pertence Junior. -. Porto Alegre : Bookam, 2009. v. 1.

Matematica avangada para engenharia / Dennis G. Zill, Michael R. Cullen ; tradugéo Fernando
Henrigue Silveira ; revisdo técnica Antonio Pertence Junior. -. Porto Alegre : Bookam, 2009. v. 2.
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Bibliografia complementar:
Calculo vetorial e geometria analitica / Maria Helena Novais. -. Sao Paulo : E. Blucher, 1973.

Equactes diferenciais / Frank Ayres Jr. ; traducdo de José Rodrigues de Carvalho. -. Sdo Paulo :
McGraw-Hill, 1959.

Célculo 2 : funcBes de uma varidvel / Geraldo Avila. -. Rio de janeiro : Livros Técnicos e
Cientificos, 1995.

O calculo com geometria analitica / Louis Leithold ; tradug&o Cyro de Carvalho Patarra ; reviséo
técnica Wilson Castro Ferreira e Silvio Pregnaolatto. -. Sdo Paulo : Harbra, c1994. v. 1.

O calculo com geometria analitica / Louis Leithold ; traduc&o Cyro de Carvalho Patarra ; revisao
técnica Wilson Castro Ferreira e Silvio Pregnolatto. -. Sdo Paulo : Harbra, c1994. v. 2.

Analise de fourier e equagbes diferenciais parciais / Djairo Guedes de Figueiredo. -. Rio de

Janeiro : Instituto Nacional de Matematica Pura e Aplicada, 2009.

Elementary differential equations and boundary value problems / William E. Boyce, Richard C.
Diprima. -. New York : John Wiley & Sons, c2001.

Codigo: XXXX

Disciplina: Algoritmos e Estruturas de Dados para Robdtica

Lotagdo: C3

Duragé&o: Anual

Carater: Obrigatoria

Localizag8o no QSL: 1°Semestre / 2° Série

Junta turmas: Ndo

Utiliza laboratdrios: Sim

Pre-requisito: Nao

Impeditiva: Nao

Sistema de avaliagdo: | (4 notas e exame final)

Ementa: Nocdes formais de algoritmaos. Complexidade. Notagao assintotica. Classes e geragfes
de linguagens. Qualidades de linguagens e o desenvolvimento de software. Elementos
sintaticos. Abstracdo. Tipos de dados. Controle: em nivel de expressdo, comando e unidade.
Passagem de pardmetros. Ponteiros. Classes de memoria. Tipos abstratos de dados. Listas.
Pilhas. Filas. Arvores. Técnicas de andlise de algoritmos. Recursdo. Divisdo e conquista.
Backtracking. Pesquisa e ordenagdo. Grafos. Métodos gulosos. Programag&o dindmica.
Problemas NP-completo. Algoritmos de aproximagdo. Concorréncia: interagdo de processos,
mecanismos primitivos e estruturados, problemas cldssicos. Arquivos como tipos de dados.

Equivaléncia:
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Carga horéria total: 90h

Carga horaria de aulas tedricas (hora relogio): 90h

Bibliografia basica:

Data Structures and Algorithms with Python / Kent D. Lee, Steve Hubbard .-. Cham: Springer
International Publishing, 2015

LEISERSON, Charles, RIVEST, Ronald, CORMEN, Thomas. Algoritmos - Teoria e Pratica. Editora
Campus. ISBN 8535208263.

SEDGEWICK, Robert. Algorithms in C, 3rd. edition, vol. 1, Addison Wesley Longman, 1998. ISBN
0201314525.

Bibliografia complementar:

TENENBAUM, Aaron M., AUGENSTEIN, Moshe J., LANGSAM, Yediduyah. Estrutura de dados
usando C. 580 Paulo: Pearson Makron Books, 2004. 883 p. ISBN 8534603480

LORENZI, Fahiana, MATTOS, Patricia Noll de, CARVALHO, Tanisi Pe- reira de. Estruturas de dados.
S&o0 Paulo: Thomson, 2007. 175 p. ISBN 9788522105564

EDELWEISS, Nina. Estruturas de dados. Porto Alegre: Bookman, 2009. 261 p. (Livros didaticos do
Instituto de informatica da UFRGS) ISBN 9788577803811

SZWARCFITER, Jayme Luiz. Estruturas de dados e seus algaritmos. 2. ed. Rio de Janeiro: LTC,
1994. 320 p. ISBN 8521610149.

Codigo: 23070

Disciplina: Circuitos Elétricos e Eletronica

Lotagao: C3

Duracdo: Anual

Carater: Obrigatoria

Localizagdo no QSL: 1°Semestre / 2% Serie

Junta turmas: Nao

Utiliza laboratérios: Nao

Pre-requisito: Nao

Impeditiva: N&o

Sistema de avaliagdo: | (4 notas e exame final)
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Ementa: Resposta transitoria de circuitos. Tensdes e correntes alternadas senoidais. Fasores.
Relagcdo tensdo-corrente em elementos de circuitos em corrente alternada. Reatancia.
Impedancia. Analise de circuitos em Corrente Alternada (CA). Poténcia em CA. Circuitos
Polifasicos. Diodos e aplicagtes. Transistores e aplicagdes. Amplificadores transistorizados.
Amplificador diferencial. Amplificador operacional. Circuitos realimentados. Circuitos lineares e
ndo-lineares com amplificadores operacionais. Resposta em frequéncia e filtros. Osciladores
controlados por tensao (VCO). Phase-locked Loop (PLL).

Equivaléncia:
23012 - Circuitos Elétricos e Eletronica

Carga horéria total: 120h

Carga horaria de aulas tedricas (hora relégio): 120h

Bibliografia basica:
Circuitos eletricos / Joseph A. Edminister. -. S8o Paulo : McGraw-Hill, 1971.

Eletrénica / Albert Paul Malvino ; traducdo Romeu Abdo ; colaboragdo José Lucimar do
Nascimento. -. S§0 Paulo : Makron Books, c1997. v. 1.

Eletrénica / Albert Paul Malvino ; tradugcdo Romeu Abdo ; colaboragéo Joseé Lucimar do
Nascimento. -. Sdo Paulo : Makron Books, c1997. v. 2.

Dispositivos eletrénicos e teoria de circuitos / Robert Boylestad L., Louis Nashelsky ; tradugéo
de Rafael Monteiro Simon. -. S&o Paulo : Pearson, 2004.

Introdugdo aos circuitos eletricos / Richard C. Dorf, James A. Svoboda ; tradugédo e revisao
técnica Ronaldo Sérgio de Biasi. -. Rio de Janeiro : LTC, c2008.

Fundamentos de circuitos elétricos / Charles K. Alexander, Matthew N. O. Sadiku ; tradug&o (por)
Ariovaldo Griesi; revisdo técnica (por): Antonio Pertence Junior, José Lucimar do Nascimento. -.
Porto Alegre : AMGH editora, 2008.
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Bibliografia complementar:

Teoria e problemas de circuitos eletricos / Mahmood Nahvi, Joseph A. Edminister ; tradugao:
Guilherme Moutinho Ribeiro ; consultoria, supervisdo e revisdo técnica: Adriano Silva Vale

Cardoso, Antonio Pertence Junior. -. Porto Alegre : Bookman, 2005.

Analise de circuitos em engenharia / William H. Hayt Jr., Jack Ellsworth Kemmerly, Steven M.
Durbin ; traducao Alberto Resende De Conti. -. S&o Paulo : McGraw-Hill, c2008.

Circuitos elétricos : corrente continua e corrente alternada : teoria e exercicios. / Otdvio Markus.
-. S&0 Paulo, SP: Erica, 201.

Circuitos elétricos / Vitor Cancela Meireles. -. Rio de Janeiro : LTC, 2007.

Codigo: 01274

Disciplina: Fisica Geral - C |l

Lotacg&o: IMEF

Duracado: Anual

Carater: Obrigatoria

Localizagdo no QSL: 1°Semestre / 2% Serie

Junta turmas: Ndo

Utiliza laboratorios: N&o

Pre-requisito: Nao

Impeditiva: N&o

Sistema de avaliagdo: | (4 notas e exame final)

Ementa: A interag&o eletromagnetica. A lei de Coulomb. Campo Elétrico. Potencial Eletrostatico.
Capacitancia e Capacitores. Dielétricos. Corrente Elétrica. Campo Magnético. A lei de Ampere.
Indugéo eletromagnética. A lei de Faraday. Circuitos elétricos CC e CA. Oscilagdes
Eletromagneticas em circuitos. Materiais magneticos. As equactes de Maxwell. Optica
geométrica. Interferéncia. Difragdo. Polarizag&o. Principios da Teoria Quéantica. A equagdo de
Schrodinger e a Mecéanica Quantica. Sistemas Quéanticos Simples. Introdugdo a Fisica do
Estado Solido. Teoria de Bandas.

Equivaléncia:
03074 - Fisica Geral Il

Carga horaria total: 120h

Carga horaria de aulas tecricas (hora relogio): 120h
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Bibliografia basica:

Fisica / Hugh D. Young, Roger A. Freedman ; colaborador A. Lewis Ford ; revis&o técnica (de] Adir
Moyses Luiz. -. S8o Paulo : Pearson : Addison Wesley, 2008-2009. v. 3.

Fisica / Hugh D. Young, Roger A. Freedman ; colaborador A. Lewis Ford ; revisdo tecnica (de] Adir
Mouyses Luiz. -. S80 Paulo : Pearson : Addison Wesley, 2008-20089. v. 4.

Fundamentos de fisica / David Halliday, Robert Resnick, Jearl Walker ; traducdo e revisdo
técnica Ronaldo Sérgio de Biasi. -. Rio de Janeiro : LTC, 2012. v. 3.

Fundamentos de fisica / David Halliday, Robert Resnick, Jearl Walker ; tradugdo e revisdo
tecnica Ronaldo Sergio de Biasi. -. Rio de Janeiro : LTC, 2012. v. 4.

Fisica : uma abordagem estratégica / Randall D. Knight. -. Porto Alegre : Bookman, 2008. v. 3.
Fisica : uma abordagem estratégica / Randall D. Knight. -. Porto Alegre : Bookman, 2009. v. 4.

Fisica para universitarios : eletricidade e magnetismo / Wolfgang Bauer, Gary D. Westfall, Helio
Dias ; tradugda: Trieste Freire Ricci. -. Porto Alegre : AMGH, 2012,

Curso de fisica basica 3 : eletromagnetismo / H. Moysés Nussenzveig. -. S&o Paulo : Blucher,
2015. v. 3.

Bibliografia complementar:

The Feynman lectures on physics / Richard P. Feynman, Robert B. Leighton, Matthew Sands. -.
Reading, Massachusetts : Addison-Wesley, c1963-1965. v. 2.

Fisica / Francis Sears, Mark W. Zemansky, Hugh D. Young ; tradugdo de Jean Pierre Von Der Weid.
-. Rio de Janeiro : Livros Tecnicos e Cientificos, c1983. -. v. 4.

Curso de fisica basica / H. Moyses Nussenzveig. -. S8o Paulo : E. Blidcher, (1981-1998].

Fisica moderna / Paul A. Tipler, Ralph A. Llewellyn ; tradugdo de Ronaldo Sergio de Biasi. -. Rio
de Janeiro : LTC, 2001.

Fisica para cientistas e engenheiras / Paul A. Tipler, Gene Masca. -. Rio de Janeiro : LCT, c2008.
V. 2.

Coadigo: 04162

Disciplina: Mecénica do Corpo Rigido e dos Fluidos

Lotagao: EE

Duragé&o: Anual

/8




Caréter: Obrigatoria

Localizagdo no QSL: 1°Semestre / 2° Série

Junta turmas: Ndo

Utiliza laboratorios: N&o

Pre-requisito: Nao

Impeditiva: Nao

Sistema de avaliagdo: | (4 notas e exame final)

Ementa: Estatica e dindmica dos pontos materiais e do corpo rigido. Equilibrio em duas ou trés
dimensbes. Forgas distribuidas. Centrdides. Baricentros. Momento de inércia. Analise de
estruturas. Treligas, vigas e cabos. Método dos trabalhos virtuais. Mecénica dos fluidos.
Fluidostatica. Equacdo da massa e da energia. Equagéo da quantidade de movimento linear a e

angular. Escoamento. Transferéncia de calor.

Equivaléncia:
03075 - MECANICA GERAL e 03077 - FENOMENQOS DE TRANSPORTE

Carga horaria total: 120h

Carga horaria de aulas tedricas (hora relogio): 120h

Bibliografia basica:

Mecanica vetorial para engenheiros / Ferdinand P. Beer, E. Russell Johnston Jr. ; tradugéo
Adolpho Hengeltraub ; revisdo técnica Giorgio E. O. Giacaglia, Francisco Moral. -. Sdo Paulo :
Makron : McGraw-Hill, c1991. v. 1.

Mecanica vetorial para engenheiros / Ferdinand P. Beer, E. Russell Johnston Jr. ; tradugéo
Adolpho Hengeltraub ; revisdo técnica Giorgio E. O. Giacaglia, Francisco Moral. -. Sdo Paulo :
Makron : McGraw-Hill, c1991. v. 2.

Introdugdo a mecénica dos fluidos / Robert W. Fox, Alan T. McDonald, Philip J. Pritchard ;
traducao Ricardo Nicolau Nassar Koury, Geraldo Augusto Campolina Franca. -. Rio de Janeiro :
LTC, 2006.

Fundamentos de transferéncia de calor e de massa / Frank P. Incropera . (et al] ; tradugéo e
revisdo técnica Eduardo Mach Queiroz, Fernando Luiz Pellegrini Pessoa. -. Rio de Janeiro : LTC,
2008.

Estatica : mecéanica para engenharia / R. C. Hibbeler ; tradugdo Everi Antonio Carrara, Joaguim
Pinheiro Nunes da Silva ; revisdo técnica Wilson Carlos da Silva Junior. -. S80 Paulo : Pearson
Prentice Hall, 2005.
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Bibliografia complementar:

Vector mechanics for engineers : statics and dynamics / Ferdinad Beer. -. New York :
Mc-Graw-Hill, 1962.

Mecanica dos fluidos / Frank M. White ; tradugdo de Mario Moro Fecchio. -. Porto Alegre : AMGH,
2011.

Fundamentos da mecénica dos fluidos. / Bruce R. Munsaon, Donald F. Young, Theodore H. Okiishi ;
traducao Euryale de Jesus Zerbini. -. Sdo Paulo, SP : Blucher, 2004.

Dindmica : mecanica para engenharia / R.C. Hibbeler ; tradug&o Jorge Ritter. -. S&o Paulo :
Pearson, 2011.

Introdugdo a engenharia de sistemas térmicos : termodindmica, mecénica dos fluidos e
transferéncia de calor / Michael J. Moran . (et al] ; tradug&o de Carlos Alberto Biolchini da Silva.
-. Rio de Janeiro, RJ : LTC, 2011.

Codigo: 23100

Disciplina: Sinais e Sistemas

Lotagao: C3

Duracdo: Anual

Carater: Obrigatoria

Localizagdo no QSL: 1°Semestre / 2° Série

Junta turmas: Ndo

Utiliza laboratorios: N&o

Pre-requisito: Nao

Impeditiva: Ndo

Sistema de avaliagao: | (4 notas e exame final)

Ementa: Definig&o, classificagdo e operagtes de sinais e sistemas elementares. Propriedades e
classificagdo de sistemas. Representacdo no dominio do tempo (convolugdo, equacdes
diferenciais, equagtes de diferengas, representagdo de estados). Representagdo de Fourier
para sinais. Transformada de Laplace. Transformada Z. Filtros (filtros passa-baixas, filtros
Butterworth e Chebyshev, transformacdes de frequéncia, filtros digitais). Sistemas
Realimentados (fungdes da realimentacgdo, sensibilidade, estabilidade, analise de estabilidade),

Equivaléncia:
23008 - Sinais e Sistemas ou
23072 - Sinais e Sistemas

Carga horaria total: 90h

Carga horaria de aulas tecricas (hora relogio): 90h
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Bibliografia basica:

Solugéo de problemas de engenharia de controle com MATLAB / Katsuhiko Ogata ; tradugéo
Nery Machado Filho ; revisdo tecnica de Bernardo Severo da Silva Filho. -. Rio de Janeiro :
Prentice-Hall do Brasil, 1997.

Fundamentos em sinais e sistemas / Michael J. Roberts ; tradugéo Carlos Henrigue Nogueira de
Resende Barbosa. -. S&0 Paulo : McGraw-Hill, c20089.

Programag&o em MATLAB para engenheiros / Stephen J. Chapman ; tradugé&o técnica Flavio

Soares Correa da Silva. -. Sdo Paulo : Cengage Learning, c2011.

Sinais e sistemas / Alan V. Openheim, Alan S. Willsky ; tradutores: Daniel Vieira e Rogerio Bettoni.
-. S80 Paulo : Pearson, 2010.

Sinais e sistemas / Simon Haykin, Barry Van Veen ; tradugdo de Jose Carlos Barbosa dos Santos.
-. Porto Alegre : Bookman, 2001.

Bibliografia complementar:

Controle por computador de sistemas dindmicos / Elder Moreira Hemerly. -. Sao Paulo : E.
Blucher, 1996.

Digital signal processing : principles, algorithms, and applications / John G. Proakis, Dimitris G.
Manolakis. -. New Jersey : Prentice Hall, 1996.

Engenharia de controle moderno / Katsuhiko Ogata ; tradugdo de Paulo Alvaro Maya ; reviséo

técnica Fabrizio Leonardi . (et al.). -. Sdo Paulo : Pearsan, 2003.

Processamento adaptativo de sinais / Silvio A. Abrantes. -. Lisboa : Fundagdo Calouste
Gulbenkian, 2000.

Modern control engineering / Katsuhiko Ogata. -. Boston : Prentice-Hall, c2010.

Codigo: XXXX

Disciplina: Programacéo e Simulagdo de Robds

Lotagao: C3

Duragé&o: Anual

Caréter: Obrigatoria

Localizagdo no QSL: 1° Semestre / 2° Série

Junta turmas: Nao

Utiliza laboratérios: Nao

Pre-requisito: Nao
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Impeditiva: N&o

Sistema de avaliagdo: | (4 notas e exame final)

Ementa: Paradigmas de programagdo para sistemas roboticos. Programagdo orientada a
objetos aplicada a robdtica. Sistemas reativos e maquinas de estado. Programacéo
concorrente e paralela. Sistemas de tempo real. Introdugdo a arquitetura de software para
robds. Introducdo em middleware para robodtica. Simuladores e Simulagdo Robdtica.
Desenvolvimento de comportamentos em robds. Interface hardware-software. Bibliotecas e
frameworks para robdtica.

Equivaléncia:

Carga horéria total: 120h

Carga horaria de aulas tedricas (hora relégio): 120h

Bibliografia basica:

Effective Robotics Programming with ROS / Anil Mahtani, Luis Sanchez, Enrique Fernandez,
Aaron Martinez .-. Birmingham: Packt Publishing, 2016

Elements of Robotics / Mordechai Ben-Ari, Francesco Mondada .-. Cham: Springer International
Publishing, 2018

Robot Operating System (ROS): The Complete Reference (Volume 7) / Anis Koubaa .-. Springer
International Publishing, 2023

Bibliografia complementar:

Foundations of Robotics: A Multidisciplinary Approach with Python and ROS / Damith Herath,
David St-Onge .-. Springer International Publishing, 2022

Codigo: 23132

Disciplina: Inovagdo em Engenharia e Ciéncias Computacionais

Lotagao: C3

Duracdo: Semestral

Carater: Optativa

Localizagdo no QSL: 2° Semestre / 2% Serie

Junta turmas: Ndo

Utiliza laboratorios: N&o

Preé-requisito: Nao

Impeditiva: N&o

Sistema de avaliagao: Il (nota final com média 5,0)

Ementa: Introdugao a inovagdo e seus processos. Gestdo da Inovagado. Inovagdo Aberta. Fases
de Desenvolvimento de Produto. Projetos de Inovagdo Tecnoldgica. Metodologias ageis em
Engenharia. Tendéncias de Inovagdo Tecnoldgica em Engenharia e Ciéncias Computacionais.

Equivaléncia: Nao
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Carga horéria total: 45h

Carga horaria de aulas tecricas (hora reldgio): 45h

Bibliografia basica:

ABREU, Aline. Gestdo da Inovagdo — Uma abordagem Orientada a Gest&o Corporativa. Santa
Catarina: IGTI, 2001.

FIGUEIREDO, Paulo N. e RIFFIN, Norlela. Internacionalizagdo de competéncias tecnologicas:
Implicagdes para estratégias governamentais de inovagdo e competitividade da industria
eletronica no Brasil. Rio de Janeiro: Editora FGV, 2003.

MATTOS, Jodo Roberto Loureiro de. Gestdo da Tecnologia e Inovagado: Uma abordagem pratica.
S&o Paulo: Saraiva, 2005.

Bibliografia complementar:
BESSANT, J.; TIDD.; BECKER, E R. Inovagado e Empreendedorismo. Porto Alegre: Bookman, 20089.

FIGUEIREDO, P N. Gestao da Inovagdo Conceitos Métricas Experiéncias de Empresas no Brasil.
LTC, 2009.

7.2.3. Terceira Série

Cédigo: 23139

Disciplina: Sistemas Digitais

Lotagao: C3

Durag&o: Anual

Caréter: Obrigatoria

Localizagdo no QSL: 1° Semestre / 37 Série

Junta turmas: Nao

Utiliza laboratorios: N&o

Pre-requisito: Ndo

Impeditiva: Ndo

Sistema de avaliagdo: | (4 notas e exame final)

Ementa: Familias logicas. Circuitos combinacionais. Circuitos sequenciais. Projeto e sintese de
circuitos digitais. Dispositivos légicos programaveis: FPGA, CPLD, PLA. Microcontroladores.
Introdug&o a linguagens de descrig&do de hardware.

Equivaléncia: Nao

Carga horaria total: 120h

Carga horaria de aulas tedricas (hora relégio): 120h

Carga horaria de aulas a distancia (horas relégio): 60h
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Bibliografia basica:

Sistemas digitais : fundamentos e aplicagdes / Thomas L. Floyd ; tradugdo Jose Lucimar do

Nascimento. -. Porto Alegre : Bookman, 2007.

Sistemas digitais: principios e aplicagdes. / Ronald J. Tocci, Neal S. Windmer, Gregory L. Moss. -.
Sao Paulo, SP : Pearson Prentice Hall, 2017.

Eletronica digital moderna e VHDL / Volnei A. Pedroni; traducdoArlete Simille Marques. -. Rio de

Janeiro : Elsevier; Sao Paulo: Campus, c2010.

CMOS VLSI design : a circuits and systems perspective / Neil H.E. Weste, David Money Harris. -.
Boston : Addison-Wesley, c2005.

Digital integrated circuits : a design perspective / Jan M. Rabaey, Anantha P. Chandrakasan,

Borivoje Nikolic. -. New Jersey : Pearson Education, c2003.

Bibliografia complementar:

Microcontroladores PIC(r): técnicas de softwares e hardware para projetos de circuitos
eletrénicos, com base no PIC16F877A / Wagner da Silva Zanco. -. S&o Paulo Ed. Erica, 2010.

Sistemas digitais : projeto, otimizagdo e HDLs / Frank Vahid ; tradugdo Anatolio Laschuk. -. Porto
Alegre : Bookman, 2008.

VHDL : descrigéo e sintese de circuitos digitais / Roberto d\\'Amore. Rio de Janeiro : LTC, c2012.

VHDL for logic synthesis / Andrew Rushton. -. Chichester : Wiley, 2011.

Codigo: XXXX

Disciplina: Conversdo de Energia e Acionamentos para Robdtica

Lotagdo: C3

Durag&o: Anual

Caréater: Obrigatoria

Localizagdo no QSL: 1°Semestre / 3° Série

Junta turmas: Ndo

Utiliza laboratdrios: Sim

Pre-requisito: Nao

Impeditiva: Nao

Sistema de avaliagdo: | (4 notas e exame final)
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Ementa: Circuitos magnéticos, transformadores; Fundamentos de converséo eletromecénica de
energia: Maquina elementar, torque motor e tens&o gerada; Principio de funcionamento e
caracteristicas construtivas de: Maquinas de Corrente Continua, Maquinas Sincronas e
Maqguinas Assincronas, Métodos de partida convencionais de Motores de Indugdo Trifasicos.
Motores de Indugdo monofasicos. Motaor universal. Motor de histerese. Motor de passo. Motor
linear. Fundamentos de Eletrénica de Poténcia. Principios de funcionamento dos conversores

estaticos (retificadores, gradadores, pulsadores e inversores). Motores para Robotica.

Equivaléncia: N&o

Carga horéria total: 90h

Carga horaria de aulas tedricas (hora relégio): 90h

Carga horaria de aulas a distancia (horas relogio): 45h

Bibliografia basica:

CHAPMAN, Stephen J. Fundamentos de maquinas elétricas. 5. Porto Alegre AMGH 2013 1 recurso
online ISBN 9788580552072.

NASAR, Syed A. Maquinas elétricas. Sda Paulo: McGraw-Hill, 1984. 217 p.

SIMONE, Gilio Aluisio. Converséo eletromecanica de energia. Sdo Paulo Erica 2010 1 recurso
online ISBN 9788536518299.

Bibliografia complementar:

DIAS, Isadora Cardozo. Dindmica das maquinas elétricas. Porto Alegre SER - SAGAH 2018 1
recurso online ISBN 9788535026292.

NASCIMENTO JUNIOR, Geraldo Carvalho do. Maquinas elétricas. Sdo Paulo Erica 2014 1 recurso
online ISBN 9788536519821

KOSOW, Irving L. Maquinas elétricas e transformadares. 15. Ed. S8o0 Paulo: Globo, 2005. 667 p.
ISBN 8525002305.

FITZGERALD, A.E. Maguinas elétricas: conversdo eletromecanica de energia, processos
dispositivos e sistemas. S&o Paulo: McGraw-Hill, (1977 |. 623 p

BIM, Edson. Maqguinas eletricas e acionamento. 4. Rio de Janeiro: GEN LTC, 2018. 1 recurso online.
ISBN 9788595154628.

Caodigo: 01154

Disciplina: Métodos Numeéricos Computacionais

Lotacao: IMEF

Durag&o: Anual
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Caréter: Obrigatoria

Localizagdo no QSL: 1°Semestre / 3° Seérie

Junta turmas: Ndo

Utiliza laboratorios: N&o

Pre-requisito: Nao

Impeditiva: Nao

Sistema de avaliagdo: | (4 notas e exame final)

Ementa: Modelos matematicos. Solugcdo de problemas em computador. Nogdes de erros.
Sistemas de equacgbes lineares. Interpolagdo de fungdes. Ajuste de curvas. Equagdes nao
lineares. Integragdo numerica. Solugdo numerica de equacges diferenciais ordinarias.

Equivaléncia:
0114 - Metodos Numericos para Engenharia

Carga horéria total: 60h

Carga horaria de aulas tedricas (hora relogio): 60h

Bibliografia basica:

Calculo numeérico computacional : teoria e pratica / Dalcidio Moraes Claudio, Jussara Maria
Marins. -. S8o0 Paulo : Atlas, 1994.

Célculo numérico / Neide Bertoldi Franco. -. S0 Paulo : Pearson Prentice Hall, 2006.

Analise numeérica / Richard L. Burden, J. Douglas Faire ; tradug&o de All Tasks ; revisdo técnica
Helena Maria Avila de Castro. -. Sao Paulo : Cengage Learning, 2008.

Metodos numeéricos para engenharia / Steven C. Chapra, Raymond P. Canale ; traducao técnica
Helena Castro. -. S8o Paulo : Mc Graw Hill, c2008.

Metodos numeéricos para engenheiros e cientistas : uma introdugdo com aplicagdes usando o
MATLAB / Amos Gilat, Vish Subramaniam ; traducdo Alberto Resende de Conti. -. Porto Alegre :
Bookman, 2008.
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Bibliografia complementar:

Calculo numerico : com aplicag@es / Leonidas Conceigdo Barroso . (et al.). -. S8o Paulo : Harbra,
c1987.

Numerical recipes in Fortran : the art scientific computing / William H. Press et al. -. Cambridge :
Cambridge University, 1992.

Metodos numericos : teoria e programacao / Sebastiao Cicero Pinheiro Gomes. -. Rio Grande :
Ed. da FURG, 1999.

Programag&o em MATLAB para engenheiros / Stephen J. Chapman ; tradugé&o tecnica Flavio
Soares Correa da Silva. -. 580 Paulo : Cengage Learning, c2011.

Numerical methods for engineering application / Joel H. Ferziger. -. New York

Wiley-Interscience, c1998.

Codigo: 01112

Disciplina: Probabilidade e Estatistica Aplicada a Engenharia

Lotacao: IMEF

Duragé&o: Anual

Carater: Obrigatoria

Localizagdo no QSL: 1°Semestre / 3° Série

Junta turmas: Ndo

Utiliza laboratorios: N&o

Pre-requisito: Nao

Impeditiva: Nao

Sistema de avaliagdo: | (4 notas e exame final)

Ementa: Conceitos Basicos de Estatistica. Séries Estatisticas. Representacéo Grafica. Medidas
de Tendéncia Central. Medidas Separatrizes. Medidas de Dispersdo. Medidas de Assimetria.
Medidas de Curtose. Probabilidade. Variaveis Aleatcrias. Distribuicbes de Probabilidade
Discretas e Continuas. Teoria Elementar de Amostragem. Intervalos De Confianga. Testes de

Hipdteses. Teste Ndo Parametrico. Analise de Variancia. Analise de Regressédo e Correlagdo.

Equivaléncia:

01031 - PROBABILIDADE e 01026 - ESTATISTICA ou

0M65 - MATEMATICA Il ou

01282 - Probabilidade e Estatistica Aplicada a Engenharia

Carga horéria total: 90h

Carga horaria de aulas tedricas (hora relégio): 90h
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Bibliografia basica:

Estatistica basica / Luiz Gonzaga Marettin. -. S8o Paulo : Makron Books, 1999. v. 1.
Estatistica basica / Luiz Gonzaga Morettin. -. S80 Paulo : Makron Books, 1999. v. 2.
Estatistica Basica / Wilton de O. Bussab, Pedro A. Morettin. -. S0 Paulo : Saraiva, 2004.

Probabilidade e estatistica : para engenharia e ciéncias / Jay L. Devore ; tradugdo Joaguim
Pinheiro Nunes da Silva ; reviséo tecnica de Armando Zeferino Milioni. -. S8o Paulo : Thomson,
2006.

Estatistica / Suzi Sama Pinto, Carla Silva da Silva. -. Porto Alegre : Ed. do Autor, 2013. v. 1.
Estatistica / Suzi Sama Pinto, Carla Silva da Silva. -. Porto Alegre : Ed. do Autor, 2013. v. 2.

Estatistica : para cursos de engenharia e informatica / Pedro Alberto Barbetta, Marcelo Menezes
Reis, Antonio Cezar Bornia. -. S0 Paulo : Atlas, 2010.

Bibliografia complementar:

Probabilidade e estatistica / Murray R. Spiegel ; tradug&o de Alfredo Alves de Farias. -. Sdo Paulo
: McGraw-Hill, 1978.

Analise de varidncia e de regressdo : uma introdugdo / Wilton de Oliveira Bussab. -. Sdo0 Paulo:
Atual, 1988.

Estatistica aplicada / Ron Larson, Betsy Farber ; traduzido por Cyro Patarra. -. Sao Paulo :
Prentice Hall, 2004.

Estatistica aplicada : economia, administracdo e contabilidade / John E. Freund ; tradug&o de
Claus lvo Doering. -. Porto Alegre : Bookman, 2006.

A estatistica basica e sua pratica / David S. Moore ; tradugéo Cristiana Filizola Carneiro Pessoa ;
revisdo técnica Djalma Galvdo Carneiro Pessoa. -. Rio de Janeiro : LTC, 2005.

Estatistica aplicada e probabilidade para engenheiros / Douglas C. Montgomery, George C.
Runger ; tradugéo e revisdo técnica Verénica Calado. -. Rio de Janeiro : LTC, 2009.

Probabilidade e variaveis aleatorias / Marcos Nascimento Magalhdes. -. S8o Paulo : EDUSP,
2006.

Introdugdo a estatistica / Mario F. Triola ; tradugdo de Vera Regina Lima de Farias e Flores ;
revisdo técnica de Ana Maria Lima de Farias e Flores. -. Rio de Janeiro : LTC, 2008.
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Probabilidade & estatistica : para engenharia e ciéncias / Ronald E. Walpole . (et al.]) ; tradugdo de

Luciane F. Pauleti Vianna. -. S&o Paulo : Pearson, c2008.

Introdugdo a estatistica : aplicagdes em ciéncias exatas / Viviane Leite Dias de Mattas, Andréa

Cristina Konrath, Ana Maria Volkmer de Azambuja. -. Rio de Janeiro : LTC, c2017.

Cadigo: 07067

Disciplina: Economia

Lotacao: [CEAC

Duragdo: Semestral

Caréter: Obrigatoria

Localizagdo no QSL: 2°Semestre / 3% Série

Junta turmas: Ndo

Utiliza laboratdrios: N&o

Preé-requisito: Nao

Impeditiva: N&o

Sistema de avaliagdo: | (4 notas e exame final)

Ementa: Nogdes de economia. Elasticidade. Teoria da producgdo. Custos de producgao.

Engenharia Econdmica. Equivaléncia. Comparagdo entre alternativas de

Substituicdo de equipamentos.

investimento.

Equivaléncia:

07007 - ADMINISTRACAO DE VENDAS ou
07124 - PLAN. ECON. DA ENGENHARIA ou
07188 - ECON. E MODELOS ECONOMICOS ou
07240 - INTRODUCAO A ECONOMIA ou
07314 - Economia Industrial

Carga horaria total: 60h

Carga horaria de aulas tedricas (hora reldgio): 60h
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Bibliografia basica:

Introdug&o a economia : principios de micro e macroeconomia / N. Gregory Mankiw ; tradugéo
Maria José Cyhlar Monteiro ; revisdo técnica Reinaldo Gongalves. -. Rio de Janeiro : Campus,
2001.

Fundamentos de economia / Marco Antonio S. Vasconcellos, Manuel Enriquez Garcia. -. S80
Paulo : Saraiva, 2008.

Microeconomia : principios basicos : uma abordagem moderna / Hal R. Varian ; tradugdo Maria
Jose Cyhlar Monteiro, Ricardo Daoninelli. -. Rio de Janeiro : Elsevier : Campus, c2003.

Introdug8o a economia / N. Gregory Mankiw ; tradug&o Allan Vidigal Hastings, Elisete Paes e
Lima. -. Sdo Paulo : Cengage, c2010.

Introdugéo a economia / N. Gregory Mankiw ; tradugdo de Allan Vidigal Hastings, Elisete Paes €

Lima. -. S3o Paulo, SP : Cengage Learning, 2012.

Manual de economia / Amaury Patrick Gremaud . (et al.] ; organizadores Diva Benevides Pinho,
Marco Antonio Sandoval de Vasconcellos, Rudinei Toneto Jr -. S&o Paulo : Saraiva, (2011).

Introdug8o a economia / N. Gregory Mankiw ; tradug&o Allan Vidigal Hastings, Elisete Paes e
Lima, EZ2 Translate. -. S0 Paulo : Cengage Learning, c2013.

Manual de microeconomia / Marco Antonio Sandoval de Vasconcellos, Roberto Guena de
Oliveira, Fabio Barbieri. -. Sdo0 Paulo : Atlas, 2011.

Economia : micro e macro / Marco Antonio Sandoval de Vasconcellos. -. S8o Paulo : Atlas, (2015).

Fundamentos de economia / Marco Antonio Sandoval Vasconcellos, Manuel Enriquez Garcia. -.
S&o Paulo : Saraiva, 2014,

Manual de economia / Amaury Patrick Gremaud . (et al.] ; organizadores: Diva Benevides Pinho,
Marco Antonio S. de Vasconcellos, Rudinei Toneto Jr. -. Sdo Paulo : Saraiva, (2017).
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Bibliografia complementar:
Introducao a economia / Nilson Holanda. -. Petropolis : Vozes, 1985.

Introdugéo a economia / Roberto Luis Troster, Francisco Mochon Morcillo. -. S&o Paulo : Makron
Books, 1994.

Introdug&o a economia / Jose Paschoal Rossetti. -. S80 Paulo : Atlas, 1997.

Novissimo dicionario de economia / Organizagéo e supervisdo de Paulo Sandroni. -. S0 Paulo:
Best Seller, 1999.

Microeconomia / Robert S. Pindyck, Daniel L. Rubinfeld ; revisdo tecnica Julio Manuel Pires,
Edgard Monforte Merlo. -. S&o Paulo : Pearson, 2013.

Cadigo: XXXX

Disciplina: Cinematica e Dindmica de Robods

Lotagao: C3

Duracdo: Semestral

Carater: Obrigatoria

Localizagdo no QSL: 1° Semestre / 3° Série

Junta turmas: Nao

Utiliza laboratérios: Sim

Pre-requisito: Nao

Impeditiva: N&o

Sistema de avaliagdo: | (2 notas e exame final)

Ementa: Fundamentos de cinematica robodtica: sistemas de coordenadas, transformagdes
homogéneas, convencdo de Denavit-Hartenberg. Cinematica direta e inversa de manipuladores
robdticos. Jacobiano e singularidades. Warkspace e dexteridade. Cinematica de robds moveis:
maodelos de locomogdo com rodas, esteiras, pernas. Restricbes holondmicas e
ndo-holonémicas. Dindmica de manipuladores: equagGes de lLagrange e Newton-Euler.
Dinédmica de robbs moveis terrestres, aéreos e aquaticos. Modelos para controle: espaco de
configuragdes, espago operacional. Calibrag&o de pardmetros cinematicos e dindmicos.

Equivaléncia: Nao

Carga horaria total: 60h

Carga horaria de aulas tedricas (hora relégio): 60h

Carga horaria de aulas a distancia (horas relégio): 30h

Bibliografia basica:

SICILIANG, Bruno; KHATIB, OQussama (Ed.). Springer handbook of robotics. 2. ed. Cham: Springer,
2016.
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SIEGWART, Roland; NOURBAKHSH, Illah R.; SCARAMUZZA, Davide. Introduction to autonomous
mobile robots. 2. ed. Cambridge: MIT Press, 2011.

AGUIRRE, Luis Antonio. Enciclopédia de automatica: volume |, Il e lll. S&o Paulo: Edgard Bldcher,
2007.

KLUEVER, Craig A. Dynamic systems: modeling, simulation, and control. Hoboken: John Wiley &
Sons, 2015.

Bibliografia complementar:

SPONG, Mark W.; HUTCHINSON, Seth; VIDYASAGAR, M. Robot modeling and control. Hoboken:
John Wiley & Sons, 2006.

CORKE, Peter. Robotics, vision and control: fundamental algorithms in MATLAB. Berlin: Springer,
2011.

CRAIG, John J. Introduction to robotics: mechanics and control. 4. ed. Harlow: Pearson, 2018.

Codigo: XXXX

Disciplina: Sensores e Atuadores para Robotica

Lotagao: C3

Duragé&o: Semestral

Caréter: Obrigatoria

Localizagdo no QSL: 1° Semestre / 3% Série

Junta turmas: Ndo

Utiliza laboratdrios: Sim

Pre-requisito: Ndo

Impeditiva: Ndo

Sistema de avaliagdo: | (2 notas e exame final)

Ementa: Sensores proprioceptivos: encoders ¢pticos e magnéticos, potencidbmetros, resolvers,
tacometros. Sensores exteroceptivos: cameras, LIDAR, RADAR, sonar, sensores de proximidade.
Unidades de medicdo inercial (IMU): acelerbmetros, giroscopios, magnetdmetros. Fuséo
sensorial e filtros complementares. Atuadores para robotica. Atuadores lineares, cilindros
pneumaticos e hidraulicos. Atuadores especiais: musculos artificiais, atuadores piezoelétricas.
Drivers, interfaceamento e protocolos de comunicagdo. Caracterizagdo e calibragdo de
sensores e atuadores.

Equivaléncia: Nao

Carga horaria total: 60h

Carga horaria de aulas tecricas (hora relogio): 60h
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Carga horaria de aulas a distancia (horas relégio): 30h

Bibliografia basica:
CRAIG, John J. Introduction to robotics: mechanics and control. 4. ed. Harlow: Pearson, 2018.

QUIGLEY, Morgan; GERKEY, Brian; SMART, William D. Programming robots with ROS: a practical
introduction to the Robot Operating System. Sebastopol: O'Reilly, 2015. [ISBN
978-1-449-32389-9.

CACACE, Jonathan. Ultimate robotics programming with ROS 2 and Python: design, develop, and
implement intelligent robotics applications with advanced navigation, and industrial robots. (S.L):
(s.n.], 2024. ISBN 978-9-348-10795-4.

Bibliografia complementar:

THRUN, Sebastian; BULGARD, Wolfram; FOX, Dieter. Probabilistic robotics. Cambridge: MIT Press,
2005. ISBN 978-0-262-20162-9.

JOSEPH, Lentin. Robot Operating System (ROS) for absolute beginners: robotics programming
made easy. New York: Apress, 2018. ISBN 978-1-484-23404-4.

RENARD, Edouard. ROS 2 from scratch: get started with ROS 2 and create robotics applications
with Python and C++. (S.L): (s.n.], 2024. ISBN 978-1-835-88140-8.

ZHANG, Aston; LIPTON, Zachary C.; LI, Mu; SMOLA, Alexander J. Dive into deep learning.
Cambridge: Cambridge University Press, 2023. ISBN 978-1-009-38943-3.

Cadigo: XXXX

Disciplina: Robbs Manipuladores

Lotagao: C3

Duragédo: Semestral

Caréter: Obrigatoria

Localizagdo no QSL: 2°Semestre / 3° Série

Junta turmas: Nao

Utiliza laboratérios: Sim

Pre-requisito: Nao

Impeditiva: N&o

Sistema de avaliagdo: | (2 notas e exame final)
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Ementa: Projeto mecéanico de manipuladores: configuragtes (cartesiana, cilindrica, esférica,
articulada), workspace, analise de alcance. Singularidades cinematicas e dindmicas. Critérios
de projeto: dexteridade, manipulabilidade, repetibilidade. Estruturas de manipuladores
industriais: serial, paralelo, hibrido. Sistemas de transmiss&ao: engrenagens, correias, cabos.
Projeto de efetuadores (end-effectors): garras, ferramentas especializadas. Programacgao de
manipuladores: linguagens de alto nivel, programacdo offline, teach pendant. Aplicacdes
industriais. Padrées de seguranga e normas técnicas.

Equivaléncia: N&o

Carga horéria total: 60h

Carga horaria de aulas tedricas (hora relégio): 60h

Carga horaria de aulas a distancia (horas relogio): 30h

Bibliografia basica:

Murray, RM,, Li, Z,, and Sastry S.S. (1994) — A Mathematical Introduction to Robotic Manipulation,
CRC Press.

McKerrow, P.J. (1991), Introduction to Robotics, Addison-Wesley, Sydney, Australia, 1991.

Schilling, R.J. (1990) — Fundamentals of Robotics: Analysis and Control, Prentice-Hall.

Bibliografia complementar:

Craig, J.J. (2005) - Introduction to Robotics: Mechanics and Control, Third edition, Pearson

Education.

Mark W. Spong, MW., Hutchinson, S., and Vidyasagar, M. (2008) — Robot Modeling and Control,
John Wiley & Sons.

Sciavicco, L., Siciliang, B. (2000) — Modelling and Control of Robot Manipulators, Springer-Verlag.

Codigo: XXXX

Disciplina: Robos Moveis

Lotagao: C3

Duragdo: Semestral

Caréter: Obrigatoria

Localizagdo no QSL: 2°Semestre / 3% Série

Junta turmas: Ndo

Utiliza laboratdrios: Sim

Preé-requisito: Nao

Impeditiva: N&o

Sistema de avaliagdo: | (2 notas e exame final)

94




Ementa: Tipos de robds maveis. Mecanismos de Locomogdo. Modelagem. Cinematica.
Acionamento. Sensores. Incerteza e ruido. Introdugdo a Localizagdo, planejamento e
mapeamenta. Atividades praticas com simuladores e robos.

Equivaléncia: Nao

Carga horaria total: 60h

Carga horaria de aulas tecricas (hora relogio): 60h

Carga horéria de aulas a distancia (horas relogio): 30h

Bibliografia basica:

Introduction to Autonomous Robots: Mechanisms, Sensors, Actuators / Nikolaus Carrell, Bradley
Hayes, Christoffer Heckman and Alessandro Roncone. - . Cambridge: MIT Press, 2022

Introduction to Robotics: Mechanics and Control / John J. Craig. - . Upper Saddle River: Globe
Fearon Educational Publishing, 2017

Roland Siegwart, Illah R. Nourbakhsh, and Davide Scaramuzza. 2011. Introduction to Autonomous
Mobile Robots (2nd. ed.). The MIT Press.

Bibliografia complementar:

Probabilistic Robotics / Sebastian Thrun, Wolfram Burgard & Dieter Fox. - . Cambridge: MIT Press,
2002.

Codigo: 23133

Disciplina: Elaboragéo e Analise de Projetos

Lotagdo: C3

Duragé&o: Semestral

Carater: Optativa

Localizag8o no QSL: 1°Semestre / 3° Série

Junta turmas: Ndo

Utiliza laboratorios: N&o

Pre-requisito: Nao

Impeditiva: Nao

Sistema de avaliagdo: Il (nota final com média 5,0)

Ementa: Conceito e caracteristicas de um projeto. O ciclo de vida de um projeto. Estruturas
organizacionais para projetos. Processos do gerenciamento de projetos: Fase de iniciagao;
Fase de planejamento; Fase de execugdo e controle; Fase de encerramento. Gerenciamento da
integracdo; escopo; tempo; custos; qualidade; recursos humanos; comunicagao; riscos;
aquisicOes. Ferramentas computacionais para gerenciamento de projetos.

Equivaléncia: Nao

Carga horaria total: 45h
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Carga horaria de aulas tecricas (hora relégio): 45h

Carga horaria de aulas a distancia (horas reldgio): 30h

Bibliografia basica:

XAVIER, C. M.da S. Gerenciamento de projetos: como definir e controlar o escopo do projeto. 2. ed.
S&o Paulo: Saraiva, 2009. 259 p.

ALDABO, R. Gerenciamento de projetos: procedimento basico e etapas essenciais. Sdo Paulo:
Artliber, 2006. 141 p.

GASNIER, D. G. Guia pratico para gerenciamento de projetos: manual de sobrevivéncia para os
profissionais de projetos. 5. ed. S&o Paulo: IMAM, 2010 x, 165 p.

Bibliografia complementar:

MAXIMIANQ, Antonio Cesar Amaru. Administragdo de projetos: como transformar ideias em
resultados. 5. ed. S8o Paulo: Atlas, 2014. xxiii, 396 p.

ARSHALL JUNIOR, I. et al. Gestao da qualidade e processos. Rio de Janeiro, RJ: FGV, 2012. 204 p.

WOILER, S.; MATHIAS, W. F. Projetos: planejamento, elaboragdo, analise. 2. ed. S8o0 Paulo, SP:
Atlas, 2008. x, 288 p.

XAVIER, C. M. S. et al. Metodologia de gerenciamento de projetos Methodware: abordagem pratica
de como iniciar, planejar, executar, monitorar, controlar e encerrar projetos. 3. ed. Rio de Janeiro,
RJ: Brasport, 2014. xvi, 355 p.

DINSMORE, P. C.; CABANIS-BREWIN, J. AMA manual de gerenciamento de projetos. Rio de
Janeiro, RJ: Brasport, 2009. xxii, 498 p.

7.2.4. Quarta Série

Cédigo: 08152

Disciplina: Direito e Legislagdo - M

Lotagdo: FADIR

Duragédo: Semestral

Caréter: Obrigatoria

Localizagdo no QSL: 2° Semestre / 4° Série

Junta turmas: Ndo

Utiliza laboratorios: N&o

Pre-requisito: Nao

Impeditiva: Nao
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Sistema de avaliagdo: | (4 notas e exame final)

Ementa: Introdugdo ao Direito: o Direito e a Lei. Administragdo Publica e Contratos
administrativos. Direito do Trabalho, Contrato de trabalho, Direitos Trabalhistas. Profissio:
regulamentacédo, responsabilidade civil, criminal e administrativa. Direito de Autor, Marcas,
Patentes e Invengées, Codigo do Consumidor, Transporte de cargas perigosas e produtos

pereciveis. Direito Ambiental e Pericia.

Equivaléncia:
080089 - Direito e Legislagao

Carga horaria total: 45h

Carga horaria de aulas tedricas (hora reldgio): 45h

Bibliografia basica:
Introdugé&o ao estudo do direito / Paulo Dourado de Gusmao. -. Rio de Janeiro : Forense, 2012.

Compéndio de introdugédo a ciéncia do direito : introdugdo a teoria geral do direito, a filosofia do
direito, a sociologia juridica e logica juridica. . / Maria Helena Diniz. -. S&o Paulo : Saraiva, 2012.

Manual de introducdo ao estudo do direito : com exercicios para sala de aula e licbes de casa /
Rizatto Nunes. -. S&o Paulo : Saraiva, 2011.

Curso de introdugdo ao estudo do direito / Paulino Jacques ; atualizada e prefaciada por Agassiz
Almeida Filho. -. Rio de Janeiro : Forense, 2009.

Instituicdes de direito publico e de direito privado / Ricardo Teixeira Brancato. -. S&o Paulo :
Saraiva, 2011.

Direito constitucional esquematizado / Pedro Lenza. -. S8o Paulo : Saraiva, 2014.

Bibliografia complementar:
Introdugédo ao estudo do direito / Victor Emanuel Christofari. -. Canoas : Ed. da ULBRA, 1998.

Constituicado federal / coordenagédo de Giselle de Melo Braga Tapai com a colaborag&o de Ana
Paula Alexandre . (et al.]. -. S&o Paulo : Revista dos Tribunais, 2002.

Cadigo civil . -. Brasilia : Edigdes Camara, 2008.

CLT saraiva académica e constituicado federal / obra coletiva de autoria da Editora Saraiva com a
colaboracdo de Luiz Roberto Curia, Livia Céspedes e Juliana Nicoletti. -. S0 Paulo : Saraiva,
2012.

Introdugéo ao estudo do direito / Paulo Nader. -. Rio de Janeiro : Forense, 2012.
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Cadigo: 07167

Disciplina: Gerenciamento de Empresas

Lotacao: [CEAC

Durag&o: Anual

Caréter: Obrigatoria

Localizagdo no QSL: 1° Semestre / 4% Série

Junta turmas: Ndo

Utiliza laboratorios: N&o

Pre-requisito: Nao

Impeditiva: Nao

Sistema de avaliagdo: | (4 notas e exame final)

Ementa: Principios de planejamento estratégico. Nocgdes de organizagcdo e métodos.
Fundamentos de marketing. Filosofia da qualidade total. Mecanismos e procedimentos para
criacdo de empresas. Geréncia de empreendimentos em computagéo: aspectos especificos.

Equivaléncia:

Carga horaria total: 60h

Carga horaria de aulas tecricas (hora relogio): 60h

Bibliografia basica:

Robbins, Stephen P, and David A. Decenzo. Fundamentos da administrag&o: conceitos essenciais
e aplicagdes. Pearson Prentice Hall, 2007.

Chiavenato, Idalberto. Empreendedorismo: dando asas ao espirito empreendedor. Editora manole,
2004.

Biagio, Luiz Arnaldo, and Antonio Batocchio. Plano de negdcios: estratégia para micro e
peguenas empresas. Manole, 2005.

Bibliografia complementar:
Bessant, John, and Joe Tidd. Inovagado e empreendedorismo. Bookman Editora, 2019.

CHAM, Kim W. "A estratégia do Oceano Azul-como criar novos mercados e tornar a concorréncia
irrelevante." Rio de Janeiro: Editora Campus (2005).

Dolabela, Fernando. O segredo de Luisa: uma ideia, uma paixdo e um plano de negdcios: como
nasce o empreendedor € se cria uma empresa. Sextante, 2012.

Coadigo: 11024

Disciplina: Ciéncias do Ambiente

Lotagao: I0
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Duracgdo: Semestral

Caréater: Obrigatoria

Localizagdo no QSL: 1°Semestre / 4° Serie

Junta turmas: Ndo

Utiliza laboratorios: N&o

Pre-requisito: Nao

Impeditiva: Ndo

Sistema de avaliagdo: | (2 notas e exame final)

Ementa: Nogdes gerais sobre: Ecologia (Individuo, Populagdo, Comunidade, Ecossistema).
Ciclos Biogeoquimicos. Impacto Ambiental. Energia. Agdo do homem sobre a biosfera

(impactos, harmonizagéo e estratégias alternativas).

Equivaléncia:
06334 - MODULO DE INTEGRAGAQ IV ou
11059 - CIENCIAS DO AMBIENTE - M

Carga horaria total: 30h

Carga horaria de aulas tecricas (hora relogio): 30h

Bibliografia basica:

A teia da vida : uma nova compreenséo cientifica dos sistemas vivos / Fritjof Capra ; tradugdo de
Newton Roberval Eichemberg. -. Sdo Paulo : Cultrix, c1996.

Ecologia : de individuos a ecossistemas / Michael Begon, Colin R. Townsend, John L. Harper. -.
Porto Alegre : Artmed, 2007.

Introdugéo a engenharia ambiental: o desafio do desenvolvimento sustentavel / Benedito Braga .
(et al]. -. Sdo Paulo : Pearson, 2005.

Introdug&o a engenharia ambiental / P. Aarne Vesilind, Susan M. Morgan; Revis&o técnica (por]
Carlos Alberto de Moya Figueira Netto, Lineu Belico dos Reis. Sao Paulo: Cengage learning,
c201M.

Direito internacional das aguas doces / Celso Maran de Oliveira, Ozelito Possidonio de Amarante
Junior. -. S0 Carlos : RiMa, 2009.

Ciéncias do ambiente / Ozelito Possidonio de Amarante Junior . (et al). -. S8o Carlos : Ed. da
Universidade Federal de S&o Carlos, 2022-2024.
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Bibliografia complementar:

Planejamento ambiental: teoria e pratica / Rozely Ferreira dos Santos. -. Sdo Paulo : Oficina de
textos, 2004.

Fundamentos em ecologia / Colin R. Townsend, Michael Begon, John L. Harper; tradugao Leandro
da Silva Duarte. -. Porto Alegre : Artmed, 2010.

A (in)eficiéncia do direito penal moderno para a tutela do meio ambiente (Lei n° 9.605/98) na
sociedade de risco / Marcia Elayne Berbich de Moraes. -. Rio de Janeiro : Lumen Juris, 2004.

A qualidade das aguas como subsidio para gest&o ambiental / Agueda Marcei Mezomo. -. Porto
Alegre : EMATER, 2010.

Modelagem de ecossistemas : uma introdugdo / Affonso Guiddo Gomes, Maria Cristina Varriale. -.
Santa Maria : Ed. da Universidade Federal de Santa Maria, 2004.

Codigo: XXXX

Disciplina: Inteligéncia Artificial para Robotica

Lotagdo: C3

Duragé&o: Anual

Carater: Obrigatoria

Localizagdo no QSL: 1°Semestre / 4° Série

Junta turmas: Ndo

Utiliza laboratdrios: Sim

Pre-requisito: Nao

Impeditiva: Nao

Sistema de avaliagdo: | (4 notas e exame final)

Ementa: Fundamentos de inteligéncia artificial para robotica. Redes neurais artificiais:
perceptron, redes feedforward, redes recorrentes. Deep learning: CNNs, RNNs, autoencoders,
transformers. Aprendizado por reforgo: Q-learning, policy gradient, actor-critic. Modelos de
linguagem de larga escala, LLMs, VLMs e VLAs, Agentes e MAS.

Equivaléncia: N&o

Carga horéria total: 120h

Carga horéaria de aulas tedricas (hora relégio): 120h

Carga horaria de aulas a distancia (horas relogio): 60h

Bibliografia basica:

RUSSELL, Stuart J; NORVIG, Peter. Inteligéncia artificial. Rio de Janeiro: Elsevier, 2013. 988 p.
ISBN 9788535237016 (broch.).
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Introduction to Al Robotics / Robin Murphy. - . Cambridge: MIT Press, 2019

Artificial Intelligence for Robotics: Build intelligent robots that perform human tasks using Al
techniques / Francis X. Gavers. - . Birmingham: Packt Publishing, 2018

Bibliografia complementar:

PACHECO, Marco Aurelio Cavalcanti; VELLASCO, Marley Maria B. Rebuzzi. Sistemas inteligentes
de apoio a decisdo: analise econémica de projetos de desenvolvimento de campos depetréleo
sob incerteza . Rio de Janeiro: Interciéncia, 2007. 306 p. (Business intelligence ; 1). ISBN
9788571931725.

BENGFORT, Benjamin; BILBRO, Rebecca; OJEDA, Tony. Applied text analysis with Python:
enabling language-aware data products with machine learning. 1 online resource ISBN
9781491963012

CARVALHO, Luis Alfredo Vidal de. Datamining: a mineracdo de dados no marketing, medicina,
economia, engenharia e administragdo. Sdo Paula: Ciéncia Moderna, 2005. 225 p. ISBN
8573934441.

CHITYALA, Ravishankar. Image processing and acquisition using Python. 1 online resource (xxxvi,
35 (Chapman & Hall/CRC mathematical and computational imaging sciences). ISBN 1466583762.

GONZALEZ, Rafael C; WOODS, Richard E. Digital image processing. 3rd ed. New Jersey: Pearson
Prentice Hall, c2008. 954 p. ISBN 9780131687288 (enc.).

GRUS, Joel. Data science do zero: primeira regras com o Python. Rio de Janeiro: Alta Books, 2016
315 p. ISBN 9788576089988 (broch.).

LEE, Wei-Meng. Python machine learning. 1 online resource ISBN 8781119545675.

HAYKIN, Simon S. Redes neurais: principios e pratica. 2. ed. Porto Alegre: Bookman, 2001. 900 p.
ISBN 9788573077186.

REZENDE, Solange Oliveira. Sistemas inteligentes: fundamentos e aplicagdes. S&o Paulo: Manole,
c2005. 525 p. ISBN 8520416837 (broch.).

Cadigo: XXXX

Disciplina: Controle de Robds

Lotagao: C3

Duragé&o: Anual

Caréter: Obrigatoria

Localizagdo no QSL: 1°Semestre / 4° Série

Junta turmas: Ndo
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Utiliza laboratérios: Sim

Pre-requisito: Nao

Impeditiva: N&o

Sistema de avaliagdo: | (4 notas e exame final)

Ementa: Fundamentos e teoria de controle. Andlise de resposta temporal e frequencial.
Criterios de estabilidade: Routh-Hurwitz, Nyquist, margem de fase e ganho. Projeto de
controladores classicos. Controle no espago de estados: controlabilidade, observabilidade,
realimentacdo de estados. Observadores de estado. Controle de manipuladores roboticos.
Controle de posigdo: PID no espago das juntas, controle computado. Controle de forca e
impedancia: controle hibrido posigédo/forga, controle de impedancia adaptativa. Controle de
interagdo com o ambiente. Controle de robds modveis. Controle de trajetdria para rob6s com

restrigdes ndo-holondmicas. Navegacao reativa.

Equivaléncia: Nado

Carga horaria total: 120h

Carga horaria de aulas tedricas (hora relogio): 120h

Carga horéaria de aulas a distancia (horas relégio): 60h

Bibliografia basica:

AGUIRRE, Luis Antonio. Enciclopédia de automatica: volume |, Il e lll. S&o Paulo: Edgard Blucher,
2007.

SICILIANG, Bruno; KHATIB, Qussama (Ed.). Springer handbook of robotics. 2. ed. Cham: Springer,
2016.

SIEGWART, Roland; NOURBAKHSH, Illah R.; SCARAMUZZA, Davide. Introduction to autonomous
mobile robots. 2. ed. Cambridge: MIT Press, 2011.

NISE, Norman S. Engenharia de sistemas de controle. 7. ed. Rio de Janeiro: LTC, 2017.
OGATA, Katsuhiko. Engenharia de controle moderno. 5. ed. S&o Paulo: Pearson Prentice Hall, 2070.

LATHI, B. P. Linear systems and signals. 3. ed. Oxford: Oxford University Press, 2018.

Bibliografia complementar:
HESPANHA, Jo&o P. Stability and control of linear systems. New York: Springer, 2016.
DOREF, Richard C.; BISHOP, Robert H. Sistemas de controle modernos. 13. ed. S&o Paulo: LTC, 2018.

KLUEVER, Craig A. Dynamic systems: modeling, simulation, and control. Hoboken: John Wiley &
Sans, 2015.
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FOSSEN, Thor |. Handbook of marine craft hydrodynamics and motion control. Chichester: John
Wiley & Sons, 2011.

CHEN, Chia-Hsiu. Sistemas lineares: teoria e aplicagbes. Sao Paulo: Pearson Prentice Hall, 2008.

Codigo: XXXX

Disciplina: Percepgdo Robotica

Lotagado: C3

Duracado: Anual

Carater: Obrigatoria

Localizagdo no QSL: 1° Semestre / 4° Série

Junta turmas: Ndo

Utiliza laboratdrios: Sim

Pre-requisito: Nao

Impeditiva: N&o

Sistema de avaliagdo: | (4 notas e exame final)

Ementa: Sistemas de coordenadas e transformagdes. Formagdo e aquisigdo de imagens.
Processamento basico. Extracdo de caracteristicas. Geometria de multiplas vistas. Calibracdo
de cameras. Vis8o estéreo e reconstrugdo 3D. Rastreamento visual. Deep learning para vis&o.
Outros sensares. LIDAR, SONAR e RADAR. Processamento de dados sensoriais. Aplicag8es em

robdtica.

Equivaléncia: Nao

Carga horaria total: 120h

Carga horaria de aulas tecricas (hora relogio): 120h

Carga horéria de aulas a distancia (horas reldgio): 60h

Bibliografia basica:

State Estimation for Robotics / Timothy D. Barfoot. - . Cambridge: Cambridge University Press,
2024

Robotics, Vision and Control Fundamental Algorithms in MATLAB / Peter Corke . - . Springer
International Publishing, 2022

Introduction to Autonomous Robots: Mechanisms, Sensors, Actuators / Nikolaus Correll, Bradley
Hayes, Christoffer Heckman and Alessandro Roncone. - . Cambridge: MIT Press, 2022

Bibliografia complementar:

R. Siegwart I. Nourbakhsh, and D. Scaramuzza: Autonomous Mabile Robots, Second Edition, MIT
Press, 201
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Probabilistic Robotics / Sebastian Thrun, Wolfram Burgard & Dieter Fox. - . Cambridge: MIT Press,
2002.

Cadigo: XXXX

Disciplina: Navegacado de Robbs

Lotagdo: C3

Duragé&o: Semestral

Carater: Obrigatoria

Localizagdo no QSL: 1°Semestre / 4° Série

Junta turmas: Nao

Utiliza laboratérios: Sim

Pre-requisito: Nao

Impeditiva: N&o

Sistema de avaliagdo: | (2 notas e exame final)

Ementa: Sistemas de coordenadas e transformag8es. Fusdo de dados sensoriais: filtros de
Kalman, filtros de particulas. Algoritmos de navegagdo, planejamento de trajetdrias, SLAM.
Localizag&o probabilistica. Mapeamento: mapas de ocupagdo, mapas de caracteristicas, mapas
topoldgicos. Localizagdo. Mapeamento e Localizagdo Simultdneos. Navegagdo em ambientes

dindmicos. Path planning global e local. Evitagéo de obstaculos em tempo real.

Equivaléncia: Nado

Carga horaria total: 75h

Carga horaria de aulas tedricas (hora relégio): 75h

Carga horaria de aulas a distancia (horas reldgio): 45h

Bibliografia basica:

Probabilistic Robotics / Sebastian Thrun, Wolfram Burgard & Dieter Fox. - . Cambridge: MIT Press,
2002.

R. Siegwart I. Nourbakhsh, and D. Scaramuzza: Autonomous Mabile Robots, Second Edition, MIT
Press, 2011.

Principles of Robot Motion Theory, Algorithms, and Implementation / Howie Choset, Kevin Lynch,
Seth Hutchinson, George Kantor, Wolfram Burgard, Lydia Kavraki, and Sebastian Thrun . - .
Cambridge: MIT Press, 2005.

Bibliografia complementar:

Behavior-Based Robotics / Ronald C. Arkin . - . Cambridge: MIT Press, 2005.

Codigo: XXXX
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Disciplina: Etica, Sociedade e Robdtica

Lotag&o: C3

Duragéo: Semestral

Caréter: Obrigatoria

Localizagdo no QSL: 1°Semestre / 4° Série

Junta turmas: Nao

Utiliza laboratérios: Sim

Pre-requisito: Nao

Impeditiva: N&o

Sistema de avaliagdo: | (2 notas e exame final)

Ementa: Impacto social da automacgdo e robdtica: emprego, economia, sociedade. Questdes
éticas em inteligéncia artificial e robdtica auténoma. Viés algoritmico e justiga. Privacidade e
protecdo de dados. Responsabilidade e accountability em sistemas auténomos. Robds na
assisténcia médica e cuidados. Armas autdbnomas e dilemas militares. Marco regulatodrio e
politicas publicas. Design inclusivo e acessibilidade e sustentabilidade. Comunicagéo cientifica

e divulgagdo responsavel.

Equivaléncia: Nao

Carga horaria total: 60h

Carga horaria de aulas tecricas (hora relogio): 60h

Carga horéria de aulas a distancia (horas relogio): 30h

Bibliografia basica:
VAZQUEZ, Adolfo Sanchez. Etica. 33. ed. Rio de Janeiro: Civilizagao Brasileira, 2012.
BARROCO, Maria Lucia S. Etica: fundamentos sdcio histéricos. 3. ed. Sdo Paulo: Cortez, 2010.

Rights for Robots: Artificial Intelligence, Animal and Environmental Law / Joshua C. Gellers .-.
London: Routledge, 2020

Bibliografia complementar:
PAVIANI, Jayme. Etica da formacdao. Caxias do Sul: Educs, 2016. (Disponivel na BVU)

PELIZZOLI. M. L. Etica e meio ambiente para uma sociedade sustentavel. Petrépolis: Vozes, 2013.
(Disponivel na BVU)

SINGER, Peter. Etica pratica. Sdo Paulo: Martins Fontes, 1998.

Cadigo: XXXX

Disciplina: Projeto e Prototipacdo para Robdtica

Lotagdo: C3
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Duracgdo: Semestral

Caréater: Obrigatoria

Localizag8o no QSL: 2°Semestre / 4° Serie

Junta turmas: Ndo

Utiliza laboratérios: Sim

Pre-requisito: Nao

Impeditiva: Ndo

Sistema de avaliagdo: | (2 notas e exame final)

Ementa: Metodologia de projeto de sistemas roboticos completos. Especificagéo de requisitos:
funcionais, nao-funcionais, restricdes. Projeto conceitual: brainstorming, analise morfoldgica,
selegdo de conceitos. Projeto detalhado: CAD 3D, analise estrutural, simulagdo dinamica.
Prototipagem rapida: impressao 3D, fabricacdo digital. Integragdo hardware-software: placas de
desenvolvimento, sensores, atuadores. Testes e validagdo: bancada de testes, metricas de
desempenho. Documentacgéo técnica: manual do usuario, especificagdes técnicas. Ciclo de vida
do produto robaético.

Equivaléncia: Nao

Carga horaria total: 90h

Carga horaria de aulas tedricas (hora relégio): 90h

Carga horaria de aulas a distancia (horas reldgio): 45h

Bibliografia basica:
Bar-Cohen, Y.; Hanson, D.; Marom, A. The Coming Robot Revolution. Springer, 2009.

Vieira Junior, N.; Vieira da Silva, A. L. "0 USO DE PROTOTIPOS PARA O ENSINO DE ROBOTICA E
DESENVOLVIMENTO DOS MODELOS MENTAIS." Revista de Ensino de Engenharia, v. 28, n. 2, 2008.

Introdugdo a robotica / Maja J. Mataric; tradugédo Humberto Ferasoli Filho, Jose Reinaldo Silva,
Silas Franco dos Reis Alves. — 1.ed. Sdo Paulo: Editora Unesp/Blucher, 2014.

Bibliografia complementar:

CRAIG, JOHN J. Introdugdo a Robdtica, 3a. Edicdo, Pearson, 2013. (ou a versdo em inglés,
Introduction to Robotics, 3rd edition, Prentice Hall, 2005.)

SIGEWART e NOURBAKHSH. Introduction to Autonomous Mobile Robots, MIT Press, 2004.

NEHMZOW, ULRICH. Mobhile Robaotics: A Practical Introduction. Springer, 2000.

Codigo: 06497
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Disciplina: LIBRAS |

Lotagdo: ILA

Duragéo: Semestral

Caréter: Optativa

Localizagdo no QSL: 1°Semestre / 4° Série

Junta turmas: Nao

Utiliza laboratorios: N&o

Pre-requisito: Nao

Impeditiva: Nao

Sistema de avaliagdo: | (2 notas e exame final)

Ementa: Fundamentos linguisticos e culturais da Lingua Brasileira de Sinais - Libras.
Desenvolvimento de habilidades basicas expressivas e receptivas em Libras para promover a
comunicagao entre seus usuarios. Introdugdo aos Estudos Surdos.

Equivaléncia:
06386 - Lingua Brasileira de Sinais

Carga horaria total: 60h

Carga horaria de aulas tedricas (hora reldgio): 60h

Bibliografia basica:

A educacao do surdo no Brasil / Maria Aparecida Leite Soares. -. Campinas (SP) : Autores
Assaociados ; Braganca Paulista (SP) : EDUSF.

Cultura, poder e educacao de surdos / Nidia Regina Limeira de Sa. -. Manaus : Ed. da
Universidade Federal do Amazonas, 2002.

Lingua de sinais brasileira : estudos linguisticos / Ronice Muller de Quadros, Lodenir Becker
Karnopp. -. Porto Alegre : Artmed, 2004.

Libras? que lingua & essa? crencas e preconceitos em torno da lingua de sinais e da realidade
surda / Audrei Gesser. -. S8o Paulo : Parabaola, c2008.

Novo Deit-Libras : dicionario enciclopédico ilustrado trilingie da lingua de sinais brasileira :
baseado em linguistica e neurociéncias cognitivas / (editores] Fernando César Capovilla, Walkiria
Duarte Raphael, Aline Cristina L. Mauricio. -. S8o Paulo : Ed. da Universidade de Sao Paulo, 2012.
v. 1.

Novo Deit-Libras : dicionario enciclopédico ilustrado trilingiie da lingua de sinais brasileira :
baseado em linguistica e neurociéncias cognitivas / (editores] Fernando Cesar Capovilla, Walkiria
Duarte Raphael, Aline Cristina L. Mauricio. -. S8o Paulo : Ed. da Universidade de Sao Paulo, 2012.
V. 2.
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Bibliografia complementar:

Educagéo especial : a educagdo dos surdos / Secretaria de Educagéo Especial. Ministerio da
Educacao e do Desporto. -. Brasilia : MEC, SEESP, 1997.

Atualidade da educacao bilingue para surdos = Actualidad de la educacion bilingue para sordos
/ arganizado por Carlos Skliar. -. Porto Alegre : Mediacao, 1999.

O tradutor e intérprete de lingua brasileira de sinais e lingua portuguesa / Ronice Muller de
Quadros. -. Brasilia : MEC/SEESP, 2004.

O ouvinte e a surdez : sobre ensinar e aprender a libras / Audrei Gesser. -. Sdo Paulo : Parabola,
2012.

Leitura e escrita : no contexto da diversidade / Ana Claudia Balieiro Lodi, Kathryn Marie Pacheco
Harrison, Sandra Regina Leite de Campos (organizadoras). -. Porto Alegre : Mediagéao, 2013.

Livro ilustrado de lingua brasileira de sinais : desvendando a comunicag&o usada pelas pessoas
com surdez / Marcia Honora, Mary Lopes Esteves Frizanco. -. Sdo Paulo : Ciranda Cultural, c2008.

Vendo vozes : uma viagem ao mundo dos surdos / Oliver Sacks ; tradug&o Laura Teixeira Motta. -.
S&o Paulo : Companhia de Bolso, 2010.

Codigo: 06498

Disciplina: LIBRAS |l

Lotag&o: ILA

Duracdo: Semestral

Carater: Optativa

Localizag8o no QSL: 2°Semestre / 4° Serie

Junta turmas: Nao

Utiliza laboratérios: Nao

Pré-requisito: 06497 - LIBRAS |

Impeditiva: N&o

Sistema de avaliagdo: | (2 notas e exame final)

Ementa: Fundamentos linguisticos e culturais da Lingua Brasileira de Sinais - Libras.
Desenvolvimento de habilidades basicas expressivas e receptivas em Libras para promover a

comunicagado entre seus usuarios. Introdugéo aos Estudos Surdos.

Equivaléncia:
06386 - Lingua Brasileira de Sinais

Carga horéria total: 60h

Carga horaria de aulas tedricas (hora relogio): 60h
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Bibliografia basica:

Lingua de sinais brasileira : estudos linguisticos / Ronice Muller de Quadros, Lodenir Becker
Karnopp. -. Porto Alegre : Artmed, 2004.

Dicionario enciclopédico ilustrado trilinglie da lingua de sinais brasileira / (editores) Fernando
Cesar Capovilla, Walkiria Duarte Raphael. -. Sdo Paulo : Ed. da Universidade de S&o Paulo, 2001. v.
2.

Libras? gque lingua & essa? crengas e preconceitos em torno da lingua de sinais e da realidade
surda / Audrei Gesser. -. S80 Paulo : Parabola, c20009.

Novo Deit-Libras : dicionario enciclopédico ilustrado trilingtie da lingua de sinais brasileira :
baseado em linguistica e neurociéncias cognitivas / (editores] Fernando Cesar Capovilla, Walkiria
Duarte Raphael, Aline Cristina L. Mauricio. -. S8o Paulo : Ed. da Universidade de Sao Paulo, 2012.

v. 1.
A surdez : um olhar sobre as diferengas / Carlos Skliar (Org.). -. Porto Alegre, RS : Mediacgao, 2015.

Estudos da lingua brasileira de sinais / organizadores Ronice Muller de Quadros, Markus J.
Weininger. -. Florianopolis : Insular, 2014.

Bibliografia complementar:

Ideias para ensinar portugués para alunos surdos / Ronice Muller de Quadros, Magali L. P.
Schmiedt. -. Brasilia : MEC : Secretaria de Educagéo Especial, 2006.

Curriculo e avaliagdo : a diferenga surda na escola / Adriana da Silva Thoma, Madalena Klein,
organizadoras. -. Santa Cruz, RS : EBUNISC, 2009.

Libras? que lingua & essa” crengas e preconceitos em tarno da lingua de sinais e da realidade
surda / Audrei Gesser. -. S80 Paulo : Parabola, c20009.

O ouvinte e a surdez : sobre ensinar e aprender a libras / Audrei Gesser. -. Sdo Paulo : Parabola,
2012.

Leitura e escrita : no contexto da diversidade / Ana Claudia Balieiro Lodi, Kathryn Marie Pacheco

Harrison, Sandra Regina Leite de Campos (organizadoras). -. Porto Alegre : Mediacao, 2013.

Livro ilustrado de lingua brasileira de sinais : desvendando a comunicag&o usada pelas pessoas
com surdez / Marcia Honora, Mary Lopes Esteves Frizanco. -. Sdo Paulo : Ciranda Cultural, c2008.

Vendo vozes : uma viagem ao mundo dos surdos / Oliver Sacks ; tradug&o Laura Teixeira Motta. -.
S&o Paulo : Companhia de Bolso, 2010.
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Cadigo: 23098

Disciplina: Sistemas Distribuidos

Lotagao: C3

Duragé&o: Anual

Carater: Optativa

Localizagdo no QSL: 1° Semestre / 4% Série

Junta turmas: Nao

Utiliza laboratérios: Nao

Pre-requisito: Nao

Impeditiva: Nao

Sistema de avaliagdo: | (4 notas e exame final)

Ementa: Fundamentos de sistemas distribuidos. Modelos de computagdo distribuida.
Comunicagao. Nomeagédo. Sincronizag&o. Replicagdo. Consisténcia. Transagdes. Tolerancia a
falhas em sistemas distribuidos. Seguranga de sistemas distribuidos.

Equivaléncia:
23019 - Sistemas Distribuidos

Carga horéria total: 120h

Carga horaria de aulas tedricas (hora relégio): 120h

Bibliografia basica:

Distributed systems : principles and paradigms / Andrew S. Tanenbaum, Maarten Van Steen. -.
New Jersey : Pearson Prentice Hall, 2007.

Sistemas distribuidos : conceitos e projejto / George Coulouris, Jean Dollimore, Tim Kindberg ;
traducao Joao Tortello. -. Porto Alegre : Bookman, 2007.

Distributed algorithms / Nancy A. Lynch. -. San Francisco : Morgan Kaufmann, c1996.

110




Bibliografia complementar:
Open distributed systems / Jon Crowcroft. -. Boston : Artech House, 1995.

Redes de computadores / Andrew S. Tanenbaum ; tradugdo de Vandenberg D. de Souza ; revisao

técnica Edgard Jamhour. -. Rio de Janeiro : Elsevier, c2003.

Redes de computadores e a internet: uma abordagem top-down / James F. Kurose, Keith W. Ross
; tradugdo de Arlete Simille Margues ; revisdo tecnica de Wagner Luiz Zucchi.-. S8o Paulo:
Pearson Addison Wesley, 2006.

Programando para processadores paralelos : uma abordagem pratica a programagao de GPU /
David B. Kirk, Wen-Mei W. Hwu; tradugdo de Daniel Vieira. -. Rio de Janeiro : Elsevier, 2011.

Fundamentos de sistemas operacionais : principios basicos / Abraham Silberschatz, Peter Baer
Galvin, Greg Gagne ; traducdo Aldir José Coelho Corréa da Silva ; revisdo técnica Elisabete do
Rego Lins. -. Rio de Janeiro : LTC, 2013.

7.2.5. Quinta Série

Codigo: XXXX

Disciplina: Estagio Supervisionado em Engenharia de Robos |

Lotagao: C3

Duracédo: Semestral

Carater: Obrigatoria

Localizagdo no QSL: 1° Semestre / 5% Série

Junta turmas: Ndo

Utiliza laboratorios: N&o

Preé-requisito: Nao

Impeditiva: N&o

Sistema de avaliagao: Il (nota final com média 5,0)

Ementa: Desenvolvimento de no minimo 160 horas de atividades planejadas, junto a
organizagGes que exergam atividades correlacionadas com a habilitagdo de Engenheiro de
Robds, sujeitas a supervisdo e avaliacdo, sob regulamento proprio.

Equivaléncia: Nao

Carga horaria total: 165h

Carga horaria de aulas tedricas (hora relégio): 165h

Bibliografia basica:

CERVO, A. L.; BERVIAN, P. A. Metodologia cientifica. S&o Paulo: Prentice-Hall, 2002.
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GIL, Antonio Carlos. Como elaborar projetos de pesquisa. Sdo Paulo: Atlas, 2002.

YIN, R.K. Estudo de caso: planejamento e metodos. Porto Alegre: Bookman, 2005.

Bibliografia complementar:

DENZIN, N. K.; LINCOLN, Y. S. O planejamento da pesquisa qualitativa: teoria e abordagens. Porto
Alegre: Artmed, 2006.

FACHIM, O. Fundamentos da metodologia. S&o Paulo: Saraiva, 2001.

LAKATOS, E.M;; MARCONI, M.A. Fundamentos de Metodologia Cientifica.Editora Atlas, 7° Edigao,
2010.

SAMPIERI, R. H.; COLLADQ, C. F; LUCIQO, P. B. Metodologia de pesquisa. S&o Paulo: McGraw-Hill,
2006.

THIOLLENT, M. Metodologia de pesquisa-acao. Sao Paulo: Cortez, 2002.

Codigo: XXXXX

Disciplina: Projeto de Graduag&o em Engenharia de Robos |

Lotagdo: C3

Duragdo: Semestral

Caréater: Obrigatoria

Localizagdo no QSL: 1°Semestre / 5° Série

Junta turmas: Ndo

Utiliza laboratorios: N&o

Pre-requisito: Nao

Impeditiva: Nao

Sistema de avaliagdo: Il (nota final com média 5,0)

Ementa: Desenvolvimento de trabalho académico: énfase em abordagem cientifica. Atividades
de pesquisa e desenvolvimento de projetos em Engenharia de Robds. Exercicio e fixagdo de
conteudaos de modo integrado. Estudo e aplicagdo de metodologias de pesquisa e normas de
redacdo de trabalho cientifico. Preparativos gerais para realizagdo do trabalho proposto. Se
possivel: implementacdo do projeto proposto; produgdo e apresentagcdo de monografia (e
relatdrio técnico, quando couber); avaliagdo em sessdo de apresentacgao frente a banca.

Equivaléncia: Nao

Carga horaria total: 30h

Carga horaria de aulas tecricas (hora relogio): 30h

Carga horaria de aulas a distancia (horas relogio): 30h
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Bibliografia basica:
ECO, U.. Como se faz uma tese. Sdo Paulo: Perspectiva, 2002
LUCKESI, C. C.. Fazer universidade e uma proposta metodoldgica. Sdo Paulo:Cortez, 2001.

COSTA, M. R. N.. Manual para elaboragéo e apresentagéo de trabalhos académicos : monografias,
dissertagGes e teses. 2. ed.. Recife : INSAF, 2003.

Bibliografia complementar:
GIL, A. C.. Como elaborar projetos de pesquisa. Sdo Paulo: Atlas, 1996.

Codigo: XXXX

Disciplina: Estdgio Supervisionado em Engenharia de Robos I

Lotagdo: C3

Duragédo: Semestral

Carater: Optativa

Localizag8o no QSL: 2°Semestre / 5% Série

Junta turmas: Nao

Utiliza laboratérios: Nao

Preé-requisito: Nao

Impeditiva: N&o

Sistema de avaliagdo: Il (nota final com média 5,0)

Ementa: Desenvolvimento de no minimo 160 horas de atividades planejadas, junto a
organizagGes que exercam atividades correlacionadas com a habilitagdo de Engenheiro de
Robds, sujeitas a supervisdo e avaliacdo, sob regulamento proprio.

Equivaléncia: Nao

Carga horaria total: 165h

Carga horéaria de aulas tedricas (hora reldgio): 165h

Bibliografia basica:
CERVO, A. L; BERVIAN, P. A. Metodologia cientifica. Sdo Paulo: Prentice-Hall, 2002.
GIL, Antonio Carlos. Como elaborar projetos de pesquisa. S&o Paulo: Atlas, 2002.

YIN, R.K. Estudo de caso: planejamento e métodos. Porto Alegre: Bookman, 2005
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Bibliografia complementar:

DENZIN, N. K;; LINCOLN, Y. S. O planejamento da pesquisa qualitativa: teoria e abordagens. Porto
Alegre: Artmed, 2006.

FACHIM, O. Fundamentos da metodologia. Sdo Paulo: Saraiva, 2001.

LAKATOS, E.M.; MARCONI, M.A. Fundamentos de Metodologia Cientifica.Editora Atlas, 7° Edigao,
2010.

SAMPIERI, R. H.; COLLADQ, C. F; LUCIQ, P. B. Metodologia de pesquisa. Sdo Paulo: McGraw-Hill,
2006.

THIOLLENT, M. Metodologia de pesquisa-acao. Sao Paulo: Cortez, 2002.

Codigo: XXXX

Disciplina: Projeto de Graduagdo em Engenharia de Robos I

Lotagao: C3

Duragdo: Semestral

Carater: Optativa

Localizagdo no QSL: 2° Semestre / 5° Série

Junta turmas: Ndo

Utiliza laboratorios: N&o

Pre-requisito: Nao

Impeditiva: Nao

Sistema de avaliagdo: Il (nota final com média 5,0)

Ementa: Desenvolvimento de trabalho académico: énfase em abordagem cientifica. Atividades
de pesquisa e desenvolvimento de projetos em Engenharia de Robds. Exercicio e fixagdo de
conteudos de modo integrado. Estudo e aplicagdo de metodologias de pesquisa € normas de
redacdo de trabalho cientifico. Preparativos gerais para realizagdo do trabalho proposto. Se
possivel: implementagdo do projeto proposto; producdo e apresentagdo de monografia (e
relatdrio técnico, quando couber); avaliagdo em sessao de apresentagao frente a banca.

Equivaléncia: Ndo

Carga horaria total: 30h

Carga horaria de aulas tedricas (hora relégio): 30h

Carga horaria de aulas a distancia (horas relogio): 30h

Bibliografia basica:
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CERVO, A. L.; BERVIAN, P. A. Metodologia cientifica. Sdo Paulo: Prentice-Hall, 2002.
GIL, Antonio Carlos. Como elaborar projetos de pesquisa. Sdo Paulo: Atlas, 2002.

YIN, R.K. Estudo de caso: planejamento e métodos. Porto Alegre: Bookman, 2005.

Bibliografia complementar:

DENZIN, N. K;; LINCOLN, Y. S. O planejamento da pesquisa qualitativa: teoria e abordagens. Porto
Alegre: Artmed, 2006.

FACHIM, O. Fundamentos da metodologia. Sdo Paulo: Saraiva, 2001.

LAKATOS, E.M.; MARCONI, M.A. Fundamentos de Metodologia Cientifica.Editora Atlas, 7° Edigao,
2010.

SAMPIERI, R. H.; COLLADQ, C. F; LUCIQ, P. B. Metodologia de pesquisa. Sdo Paulo: McGraw-Hill,
2006.

THIOLLENT, M. Metodologia de pesquisa-acao. Sao Paulo: Cortez, 2002.

Cédigo: 101108

Disciplina: Diversidade Cultural e Relaces Etnico-Raciais

Lotacao: ICHI

Duragé&o: Semestral

Carater: Optativa

Localizagdo no QSL: 1° Semestre / 57 Série

Junta turmas: Nao

Utiliza laboratérios: Nao

Pre-requisito: Nao

Impeditiva: Nao

Sistema de avaliagdo: Il (nota final com média 5,0)

A guestdo étnico-racial no Brasil a partir da formacdo do pensamento brasileiro sobre aos
conceitos de raga, cultura e etnia. Problematizagcdo das concepgfes de raga, racismo e
etnicidade. A guestdo das ragas no pensamento brasileiro. O cientificismo e as teorias
racialistas no século XIX e inicio do XX. As relages de alteridade e cultura. As questdes
étnico-raciais no Brasil e na escola; atividades formativas (pratica pedagogica).

Equivaléncia: Nao

Carga horaria total: 60h

Carga horaria de aulas tedricas (hora relégio): 60h
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Bibliografia basica:

de Barros Laraia, Roque. Cultura: um conceito antropoldgico. Editora Schwarcz-Companhia das
Letras, 1986.

Moreira, Anténio Flavio. Multiculturalismo: diferengas culturais e praticas pedagdgicas. Editora
Vozes Limitada, 2012.

Wieviorka, Michel, and Miguel Serras Pereira. O racismo: uma introdugéo. 2002.

Bibliografia complementar:

Hall, Stuart. A identidade cultural na pos-modernidade. TupyKurumin, 2006.

Guimaraes, Antonio Sérgio Alfredo. Classes, racas e democracia. Editora 34, 2002.

Jaime, Pedro. Executivos negros: racismo e diversidade no mundo empresarial. Edusp, 2022.

Camilo, Juliana, Ivelise Fortim, and Pedro Aguerre, eds. Gestao de pessoas: praticas de gestdo da
diversidade nas organizacgdes. Editora Senac Sao Paulo, 2020.

Guimaraes, Antonio Sérgio Alfredo. Racismo e anti-racismo no Brasil. Editora 34, 1999.

Codigo: XXXX

Disciplina: Tépicos Avancados em Inteligéncia Artificial

Lotagao: C3

Duracdo: Semestral

Carater: Optativa

Localizagdo no QSL: 1° Semestre / 5% Série

Junta turmas: Ndo

Utiliza laboratorios: N&o

Pre-requisito: Nao

Impeditiva: Ndo

Sistema de avaliagdo: Il (nota final com media 5,0)

Ementa: Inovagdes tecnoldgicas, resultados de pesquisas de vanguarda; aplicagées especificas
ou aprofundamento na area de Inteligéncia Artificial.

Equivaléncia: Nao

Carga horaria total: 45h

Carga horaria de aulas tedricas (hora relégio): 45h

Carga horaria de aulas a distancia (horas reldgio): 45h
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Bibliografia basica:

Deep Learning / lan Goodfellow and Yoshua Bengio and Aaron Courville .-. Cambridge: MIT Press,
2016

Python Machine Learning / Sebastian Raschka, Vahid Mirjalili .-. Packt Publishing, 2019

Automated Machine learning: Method, Systems and Challenges / Frank Hutter, Lars Kotthoff,
Joaguin Vanschaoren .-. Cham: Springer International Publishing, 2019

Bibliografia complementar:
Sutton, Richard S and Andrew G Barto. Reinforcement learning: An introduction. MIT press, 2018.

Introduction to Artificial Intelligence / Wolfgang Ertel .-. Cham: Springer International Publishing,
2017

Introduction to Deep Learning From Logical Calculus to Artificial Intelligence / Sandro Skansi .-.
Cham: Springer International Publishing, 2018

Codigo: XXXX

Disciplina: Tépicos Avangados em Robdtica

Lotagao: C3

Duracédo: Semestral

Carater: Optativa

Localizagdo no QSL: 1°Semestre / 5° Série

Junta turmas: Ndo

Utiliza laboratérios: Nao

Preé-requisito: Nao

Impeditiva: N&o

Sistema de avaliagdo: Il (nota final com media 5,0)

Ementa: Inovagdes tecnoldgicas, resultados de pesquisas de vanguarda; aplicagées especificas
ou aprofundamento na area de Robdtica.

Equivaléncia: Ndo

Carga horéria total: 45h

Carga horaria de aulas tedricas (hora relégio): 45h

Carga horaria de aulas a distancia (horas reldgio): 45h
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Bibliografia basica:

Effective Robotics Programming with ROS / Anil Mahtani, Luis Sanchez, Enrique Fernandez,
Aaron Martinez .-. Birmingham: Packt Publishing, 2016

Probabilistic Robotics / Sebastian Thrun, Wolfram Burgard & Dieter Fox. - . Cambridge: MIT Press,
2002.

Introduction to Autonomous Robots: Mechanisms, Sensors, Actuators / Nikolaus Carrell, Bradley
Hayes, Christoffer Heckman and Alessandro Roncone. - . Cambridge: MIT Press, 2022.

Bibliografia complementar:

Elements of Robotics / Mordechai Ben-Ari, Francesco Mondada .-. Cham: Springer International
Publishing, 2018

Codigo: XXXX

Disciplina: Arquiteturas de Software para Robds

Lotagdo: C3

Duragdo: Semestral

Carater: Optativa

Localizagdo no QSL: 1°Semestre / 5° Série

Junta turmas: Ndo

Utiliza laboratorios: N&o

Pre-requisito: Ndo

Impeditiva: Ndo

Sistema de avaliagdo: Il (nota final com média 5,0)

Ementa: ROS avancado: desenvolvimento de packages, servigos customizados, agoes
complexas. Arquiteturas de software distribuido e frameworks para robodtica. Sistemas
operacionais de tempo real para robotica. Testes, validag&o e verificagdo de sistemas robdticos

complexos.

Equivaléncia: Nao

Carga horaria total: 45h

Carga horaria de aulas tecricas (hora relogio): 45h

Carga horaria de aulas a distancia (horas relégio): 45h

Bibliografia basica:
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Effective Robaotics Programming with ROS / Anil Mahtani, Luis Sanchez, Enrique Fernandez,
Aaron Martinez .-. Birmingham: Packt Publishing, 2016

Foundations of Robatics: A Multidisciplinary Approach with Python and ROS / Damith Herath,
David St-Onge .-. Springer International Publishing, 2022

Robot Operating System (ROS): The Complete Reference (Volume 7) / Anis Koubaa .-. Springer
International Publishing, 2023

Bibliografia complementar:

A very informal journey through ROS 2: patterns, anti-patterns, frameworks and best practices /
Marco Matteo Bassa .-. LeanPub, 2023

Elements of Robotics / Mordechai Ben-Ari, Francesco Mondada .-. Cham: Springer International
Publishing, 2018

Codigo: XXXX

Disciplina: Interagdo Humano-Robd

Lotagdo: C3

Duragdo: Semestral

Carater: Optativa

Localizagdo no QSL: 1° Semestre / 5% Série

Junta turmas: Ndo

Utiliza laboratdrios: N&o

Preé-requisito: Nao

Impeditiva: Nao

Sistema de avaliagdo: Il (nota final com media 5,0)

Ementa: Psicologia da interagdo humano-robd. Interfaces naturais: reconhecimento de fala e de
falante, gestos, expressodes faciais. Robls sociais e assistivos. Comunicagdo multimodal:
verbal, ndo-verbal, hdptica. Seguranga, normas, sistemas de parada de emergéncia. Design
centrado no usuario para robotica. Aspectos cognitivos: teoria da mente, atribuicdo de
intengOes. Aceitagdo social de robds. Realidade aumentada e virtual na robotica. Protocolos de
interacdo segura. Avaliacdo de usabilidade em sistemas robdticos.

Equivaléncia: N&o

Carga horéria total: 45h

Carga horaria de aulas tedricas (hora relégio): 45h

Carga horaria de aulas a distancia (horas reldgio): 45h

Bibliografia basica:
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Thomaz, Andrea, Guy Hoffman, and Maya Cakmak. “Computational human-robot interaction.”
Foundations and Trends in Robotics 4, no. 2-3 (2016): 105-223.

Bartneck, Christoph, Tony Belpaeme, Friederike Eyssel, Takayuki Kanda, Merel Keijsers, and
Selma Sabanovi¢. Human-robot interaction: An introduction. Cambridge University Press, 2020..

Dudek, Gregory, and Michael Jenkin. “Computational principles of mobile robotics.” Cambridge

university press,

Bibliografia complementar:

- Preece, J. Rogers, Y. & Sharp, H. (2007) Interaction Design: Beyond Human-Computer
Interaction. 2nd Edition. New York, NY: John Wiley & Sons.

- Jacko, J and Sears, A (2007) Human-Computer Interaction Handbook. 2nd ed. Mahwah, New
Jersey: Lawrence Erlbaum.

- Barbosa, S.D.J. Silva, B.S. (2010) Interagcdo Humano-Computador. Série SBC, Editora

Campus-Elsevier.

- Rocha, H. & Baranauska, M. (2000) Design e avaliagdo de interfaces humano-computador.
Escola de computacao, UNICAMP

Codigo: XXXX

Disciplina: Controle Avancado

Lotagao: C3

Duragé&o: Semestral

Carédter: Optativa

Localizagdo no QSL: 1° Semestre / 57 Série

Junta turmas: Nao

Utiliza laboratérios: Nao

Pre-requisito: Nao

Impeditiva: Nao

Sistema de avaliagdo: Il (nota final com meédia 5,0)

Ementa: Controle adaptativo: modelos de referéncia, auto-sintonia. Controle robusto: Hoo,
u-sintese. Controle preditivo. Controle baseado em dados e aprendizado por reforgo. Aplicagdes
em manipuladores e robds moveis.

Equivaléncia: Nado

Carga horaria total: 45h

Carga horaria de aulas tecricas (hora relogio): 45h

Carga horaria de aulas a distancia (horas reldgio): 45h
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Bibliografia basica:
CRAIG., J. J., Introduction to robotics - mechanics and control, 3rd Edition, Prentice Hall, 2005.

SICILIANG, B.; SCIAVICCQ, L.; VILLANI, L.; ORIOLO, G., Robotics - modelling, planning and control,
2nd Edition, Springer, 2009.

SPONG, M. W.; HUTCHINSON, S.; VIDYASAGAR, M., Robot modeling and control, John Wiley &
Sons, 2005.

Bibliografia complementar:
Sutton, Richard S and Andrew G Barto. Reinforcement learning: An introduction. MIT press, 2018.

LEWIS, F. L.; DAWSON, D. M,; ABDALLAH, C. T,, Robot manipulator control: theory and practice, 2nd
Edition, CRC Press, 2003.

SCIAVICCO, L.; SICILIANG, B., Modelling and control of robot manipulators, 2nd Edition, Springer,
2000

DORF, R. C.; BISHOP, R. H., Sistemas de controle modernos, 112 Edigédo, LTC, 2009.
NISE, N. S., Engenharia de sistemas de controle, 52 Edigéo, LTC, 2009.

OGATA, K., Engenharia de controle moderno, 42 Edicao, Prentice Hall, 2003.

Codigo: XXXX

Disciplina: Robotica de Reabilitagéo

Lotagao: C3

Duragé&o: Semestral

Carédter: Optativa

Localizagdo no QSL: 1° Semestre / 57 Série

Junta turmas: Nao

Utiliza laboratérios: Nao

Pre-requisito: Nao

Impeditiva: Nao

Sistema de avaliagdo: Il (nota final com meédia 5,0)

Ementa: Biomecénica aplicada a robotica assistiva. Exoesqueletos: projeto, controle,
aplicagBes terapéuticas. Proteses ativas: m&o robdtica, pernas protéticas. Interfaces, aquisicéo
de sinais, processamento, classificagdo. Orteses robdticas para membros superiores e
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inferiores. Robds de reabilitagdo e terapias assistidas por robds. Avaliagdo clinica de

dispositivos robdticos. Tecnologias assistivas, Robds de companhia.

Equivaléncia: Nao

Carga horaria total: 45h

Carga horaria de aulas tedricas (hora relégio): 45h

Carga horaria de aulas a distancia (horas reldgio): 45h

Bibliografia basica:

COOPER, R.A.,; OHNABE, H.; HOBSON, D.A. An Introduction to Rehabilitation Engineering. Series in
Medical Physics and Biomedical Engineering. Boca Raton: Taylor&Francis, 2007. 472p.

ENDERLE, J.D.; BLANCHARD, S.M.; BRONZINO, J.D. Introduction to Biomedical Engineering. 2nd
ed. San Diego: Elsevier Academic Press. 2005. 1144p.

Surgical Robotics / Jacob Rosen, Blake Hannaford, Richard M. Satava .-. Cham: Springer
International Publishing, 2011

Bibliografia complementar:

Rights for Robots: Artificial Intelligence, Animal and Environmental Law / Joshua C. Gellers .-.
London: Routledge, 2020

Codigo: XXXX

Disciplina: Robos Aéreos

Lotagao: C3

Duracdo: Semestral

Carater: Optativa

Localizagdo no QSL: 1° Semestre / 57 Série

Junta turmas: Nao

Utiliza laboratoérios: Nao

Pre-requisito: Nao
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Impeditiva: Ndo

Sistema de avaliagdo: Il (nota final com media 5,0)

Ementa: Aerodindmica aplicada a drones. Principios de voo: sustentagao, arrasto, propulséo.
Configuragdes de aeronaves: asa fixa, multirrotores, VTOL. Dindmica de voo: equagtes do
movimento, modelos linearizados. Controle de atitude e posig&o. Sistemas de navegagao:
GPS, navegacéao inercial, fusdo sensorial. Planejamento de misséo e trajetdrias 3D. Evitacao
de obstaculos aéreos. Regulamentacdo aeronautica. AplicagBes. Enxames de drones:

coordenagdo, formagoes.

Equivaléncia: Ndo

Carga horaria total: 45h

Carga horaria de aulas tecricas (hora reldgio): 45h

Carga horaria de aulas a distancia (horas reldgio): 45h

Bibliografia basica:
K. Valavanis, and P. Vachtsevanos, "Handbook of Unmanned Aerial Vehicles", Springer

R. Beard, and T. W. McLain, "Small Unmanned Aircraft: Theory and Practice", Princeton

University Press

F. Lewis, "Aircraft Control and Simulation", Wiley

Bibliografia complementar:
Springer Handbook of Robotics / Bruno Siciliano, Oussama Khatib .-. Cham: Springer
International Publishing, 201

Cadigo: XXXX

Disciplina: Robotica Subaquatica

Lotagdo: C3

Duracdo: Semestral

Carater: Optativa

Localizagdo no QSL: 1°Semestre / 5° Série

Junta turmas: Ndo

Utiliza laboratorios: N&o
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Pre-requisito: Nao

Impeditiva: N&o

Sistema de avaliagdo: Il (nota final com media 5,0)

Ementa: Hidrodindmica de veiculos subaquaticos. ROVs (Remotely Operated Vehicles) e AUVs
(Autonomous Underwater Vehicles). Sistemas de propulsdo aquatica: thrusters, propulsores.
Comunicagdo subaguatica: acustica, Optica, magnética. Navegacdo subaquatica: dead
reckoning, USBL, LBL. Sensores aquaticos: sonar, cameras subaquaticas, CTD. Controle de

veiculos subaquaticos. Aplicagdes offshore.

Equivaléncia: Nao

Carga horaria total: 45h

Carga horaria de aulas tecricas (hora relogio): 45h

Carga horaria de aulas a distancia (horas reldgio): 45h

Bibliografia basica:

Underwater Raobotics : Science, Design and Fabrication / Steven W. Moore .-. Marine Advanced

Technology Edu
Underwater Robots / Gianluca Antonelli .-. Cham: Springer International Publishing, 2018

Underwater Robots / Daniel R. Faust .-. The Rosen Publishing Group, Inc, 2016

Bibliografia complementar:
Springer Handbook of Robotics / Bruno Siciliano, Oussama Khatib .-. Cham: Springer
International Publishing, 2011
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